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PredloZzend bakalarska prace pana Vojtécha Halamky se zabyva modelovanim systémui s poddajnymi
lany. V prdci jsou pouzity dva pristupy, a to algebraické modelovdni a modelovani dynamické. Pro
jednotlivé pristupy jsou pak sestaveny simulacni modely a zkoumany vysledky pfi modelovani rliznymi
pristupy.

Prace ma 50 cislovanych stran, obsahuje 44 obrdazkd, je rozdélena do osmi kapitol a je k ni pfiloZzen
datovy nosi€. Prvni kapitolou je Uvod, kde autor ¢tenafe seznamuje s konceptem paralelnich mechanizmd,
konkrétné pak se zkuSebnim stojanem QuadroSphere, na ktery je cileno modelovani poddajnych lan z této
bakalarské prace. Ve druhé kapitole jsou zformulovany cile prace. Treti kapitola pojednava o modelovani
lan. Jsou zde popsany jak linearni, tak nelinearni modely. Ctvrté kapitola popisuje experimentélni stanoveni
parametrd lan ztahového diagramu. V paté kapitole, nejrozsahlejsi, je proveden rozbor jednotlivych
rovinnych mechanizma. Kapitola Sest obsahuje chovani mechanizmi za pouziti algebraickych modell pfi
simulacich provedenych kinematickym buzenim jednotkovym skokem. Predposledni kapitola, sedm3, se
vénuje simulaci chovani mechanizmi za poutziti dynamickych modell lan. V osmé, a posledni, kapitole je
zavér, ve kterém jsou zhodnoceny dosazené vysledky a nastinén mozny vyhled do budoucna. Posledni ¢asti
prace je seznam pouzité literatury.

v eV

pomérné narocnych ukoll a prokazal tak, Ze je schopen samostatné inZenyrské ¢innosti. Prace je napsana
prehledné, z hlediska gramatiky bez vétSich prohreskli, je ¢lenéna logicky a obsahuje velké mnoZstvi
obrdazkd. Ocenuji také komentované modely pro prostfedi MATLAB-SIMULINK, které jsou na pfilozeném
datovém nosici.

K praci mam nasledujici pfipominky:

e QObecné by bylo vhodné vice oznadit obrazky symboly a soutfadnicemi, které se vyskytuji
v rovnicich. Tim by se zvysila prehlednost matematického popisu a ujasnil se popis.

e Str. 6: Pro hmotny bod se sestavuji Newtonovy pohybové rovnice, nikoli Newton-Eulerovy. Tato
nepresnost se v praci objevuje vicekrat.

e Str. 11: Termin ,vlastniho tlumenilana“ je vhodnéjsi nahradit terminem , konstanta tlumeni“.

e Str. 13: U pozndmky tykajici se znaceni by bylo vhodné pro ujasnéni uvést alespon jeden priklad.
Z vysvétleni v poznamce neni zcela jasné, co tim ma autor na mysli.

e Str. 42: Vtabulce u parametru lana jsou uvedeny hodnoty mérné hmotnosti m; = 10 kgm™1a
plocha prifezu S = 1.107® m?, které by mohly vice odpovidat skute¢nosti. U vystupu ze
simulace by pak bylo vhodnéjsi volit méritko deformaci misto neredlnych parametr( lana, jak je
uvedeno v komentafri.

e Str. 44: Vtabulce je vparametrech télesa uveden moment setrvaénosti I, = 3288 kgm?.
Vzhledem k ostatnim parametriim je tato hodnota neimérné vysoka. Predpokladam, Ze jde o
preklep, nebot simulacni vysledky na takovou hodnotu neukazuji.

e Str. 45-47: Obr. 43 by bylo vhodné upravit tak, aby byl vyraznéjsi.

e Str. 48: Obr. 44 je asi jen ilustracni, nicméné by bylo vhodné jej umistit z divodu citelnosti na
vysku a vyhradit pro néj celou stranku, nebot je necitelny.



Dotazy k praci:
1) Na str. 21 jsou uvedeny dva lanové modely s platformou. Mohl byste uvést vyhody a nevyhody

jednotlivych variant?

2) V kapitole 6 jsou provedeny simulace riznych algebraickych modeld. Pro modely jsou pouZity
jednotkové skoky, a to 0,1 m, 0,05 m a 0,01 m pro rGzné modely. Pro¢ byly voleny rGzné
hodnoty jednotkovych skok(? Nebylo by vhodnéjsi pouzit stejné hodnoty jednotkového skoku

pro vSechny simulace, aby bylo mozné |épe porovnat vysledky?

Zavérem konstatuiji, Ze predloZzena prace pana Vojtécha Halamky splnila vytyené cile a doporucuji ji

k obhajobé.
Po zodpovézeni vyse uvedenych dotazd navrhuiji jeji hodnoceni klasifikaénim stupném A — vyborné.
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