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Kolega Bc. Adam Polak se ve své diplomové praci vénoval problematice vyvoje fidiciho
systému pro dvoustupiovou platformu piesného polohovani, ktera je soucasti primyslového
osazovaciho robotu pro optické soucastky. Kli¢ovou ¢asti prace je navrh elektromechanického
systému a fidici strategie pro ulohu dosazeni mékkého dopadu za Géelem zrychleni oproti
konzervativnimu pramyslovému konceptu realizace. Ktomu je navrzena dvoustupiiova
platforma modelovana jako hybridni dynamicko-logicky systém a fizena pomoci prediktivniho
fizeni.

Prace ma 71 stran a je ¢lenéna do péti kapitol. V prvni kapitole je popsana celd struktura
véetné pouzitych pohont a fidicich jednotek, Druha kapitola popisuje motor a vlastnosti jeho
fidiciho systému a komunika¢niho rozhrani mezi ovlada¢em a platformou MicroLabBox.
Linearni pohon (voice-coil) druhého stupné z hlediska jeho fidici elektroniky, fidiciho
algoritmu a diskusi o konkrétnich problémech je feden v tieti kapitole. Ctvrta kapitola je
vénovana modelovani a fizeni hybridniho systému aplikovanému na matematicky model
dynamiky dvoustupiiového systému. Model je pak transformovan do formy diskrétnich
hybridnich automatii a pouzivan pro generovani hybridniho prediktivni fizeni. Nakonec je
navrzen Sub-optimalni MPC regulator a chovani porovnano se stavajicim primyslovym
fizenim.

V kratkém zavéru student deklaruje hlavni piinosy své prace. Za dulezitou povazuje V prvni
fad¢ piipravu elektroniky ovladace voice-coil aktuatoru, jeho fizeni a vyrobu dvou verzi
ovladace pro dvé rtizné platformy. Dale pak si ceni vyvoje modelu hybridniho systému a pouziti
hybridniho MPC pro syntézu fizeni mékkého pfistani. Jako tfeti hlavni ptinos student uvadi
navrh praktického suboptimalniho fidiciho algoritmu pro mékky dopad fyzického modelu.
S timto sebehodnocenim hlavnich pfinost prace souhlasim. Kolega Polak b&hem prace uspésné
navrhnul ovlada¢ pro aktuator s kmitajici civkou (voice-coil) a vyrobil jej ve dvou variantach,
jeden pro experimentalni demonstrator a pfipojeni k platformé dSpace a druhy jako
BoosterPack pro platformu T1 Launchpad. Dale modeloval a simuloval dvoustupriovy systém
jako hybridni vyuZzivajici Hybrid Toolbox od A. Bemporada. Na zaklad¢ vysledki simulace
navrhnul suboptimalni strategii fizeni pomoci linearni prediktivniho fizeni s metodou piepoctu
hmotnosti, kterd umoznuje mekky dopad pracovniho ¢lenu pii relativné kratkém Case operace
ve srovnani s konzervativnim primyslovym fizenim montézniho robota ve firmé¢ EZconn.

Ptedlozena diplomova prace je celkov€é na vyborné urovni, piisobi ucelenym a zralym
dojmem. Vyklad je veden detailn€ a vécné se zjevnym didaktickym nadhledem. Postup autora
1ze dobte sledovat. Z analyzy stavu problematiky je zjevné, Ze autor je v oboru prace dobie
zorientovany. Prace je nebyvale komplexni zahrnujici na jedné strané navrh a realizaci
experimentalniho demonstratoru, implementaci do prumyslového kontextu a na druhé strané
pak i rozbor a navrh pokrocilého zpisobu fizeni. Prace je kvalitni i z pohledu formalniho a
malym poctem chyb a pieklepi.

Praci kolegy Polédka povazuji za velmi zdafilou a nemdm k ni Zadné podstatné kritické
ptipominky. Diplomanta chci pozadat, aby se béhem obhajoby vyjadfil k nasledujicim
otazkam.



1) Pro feSeni Ulohy prediktivniho fizeni systému jste pouzil toolbox pro feSeni MILP
optimalizace. Okomentujte prosim soucasnou pouzitelnost této optimalizace pfimo v realn¢
casové aplikaci v regulatoru.

2) Senzor sily zobrazeny na obrazku 1.5 byl pravdépodobné pouzit jen na kontrolu spravnosti
funkce zafizeni. Pro tizeni dosahujici pozadované mékkosti dopadu tedy nebyl nutny ?

3) Jaké jste mél problémy s poruchovymi veli¢inami na senzorech obou pohonti a jak jste se s
nimi vyporadal ?

4) Uvazoval jste ptfi navrhu regulatori vedle polohovych senzori také piidavné meéteni
akcelerometry ?

Zavér

Domnivam se, ze piedlozena diplomova prace pana Bc. Adama Polaka je zdafilym vkladem
k pokro¢ilému fizeni vicestupniovych mechanickych soustav v robotice. Je tak piinosem jak z
pohledu zakladniho tak i aplikovaného vyzkumu a nepochybné vice nez spliiuje obecné naroky
kladené na odbornou a védeckou uroven diplomovych praci. Vytéené cile byly beze zbytku
splnény a ziskané zkuSenosti budou vyuzitelné pro dalsi vyzkum a primyslové zakazky na
Skolicim pracovisti i jinde. Prace je zpracovana peclivé a mé dobrou urovein také po strance
vykladové a stylistické.

Pi‘edloZenou diplomovou praci jednoznacné doporucuji k obhajobé a za predpokladu jeji
uspésné obhajoby pIné souhlasim s tim, aby panu Bc. Adamu Polakovi byl udélen
akademicky titul ,,inZenyr“ a navrhuji mu hodnoceni A ,,vyborné*“. Hodnotim 98 body.
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