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	Téma diplomové práce:
	Rízení pohybu robota typu SCARA jako nelineární soustavy


Hodnocení práce:

Študent sa vo svojej DP zaoberá analýzou a riadením robota typu SCARA. Obsahuje analytické odvodenie pohybových rovníc, zostrojenie modelu reálneho robota typu SCARA v softvére SolidWorks a následné importovanie do programu Matlab simmechanics, kde je realizované riadenie. Z pohľadu riadiacej techniky sa práca zaoberá porovnaním nelineárneho riadenia založeného na výpočte zovšeobecnených síl s autonómnym riadením s PID regulátorom v jednotlivých kĺboch.

Študent v prvej časti práce uviedol detailny matematický popis mechanickej sústavy tvoriacej robota typu SCARA, vytvoril 3D model v programe SolidWorks. Následne vytvoril simulačný model v prostredí Matlab a porovnal získane výsledky. Obr. 3.5 a 3.6 poukazujú na správnosť a presnosť získaného modelu potrebného pre ďalšiu analýzu správanie sa robota v reálnych podmienkach .

Časť práce zaoberajúca sa porovnaním riadiacich techník je časťou, ktorá tvorí najpodstatnejší prínos práce. Musím však konštatovať, že to je aj časť ktorá kvalitou výrazne zaostáva od predchádzajúcich častí. Autor síce uvádza na obrázkoch pomocou legiend o aké priebehy ide,  ale na zvýraznenie dosiahnutej presnosti by bolo vhodné pomocou detailu, prípadne priamo zobrazením odchýlky medzi žiadanou a skutočnou hodnotou, poukázať na kvalitu regulácie. Isto by pomohlo k pochopeniu jednotlivých obrázkov aj trochu obsiahlejší komentár, z uvedením dôvodov zobrazenia jednotlivých veličín. Napríklad z obr. 6.5 – 6.12 nie je možné identifikovať vzniknutú chybu. Autor dokonca píše (str.43), že „regulačný pochod je stabilný a s nulovou regulačnou odchýlkou“. Aj keď ide iba o simuláciu, nulová odchýlka by bola fakt extrém, až nerealita. V následnom porovnaní oboch riadiacich techník mi opäť chýba detailnejšie poukázanie na vzniknuté odchýlky pri oboch riadeniach.  Je síce vidno, že štruktúra s PID regulátorom je kvalitatívne horšia, bolo by však vhodné uviesť na akú dynamiku bol regulátor nastavený. Tým by sa dalo určiť, či jeho zaostávanie je dané uvedenými nelinearitami alebo len slabo nastavenou dynamikou jeho odozvy. Obr. 7.12-7.17 nie sú vôbec komentované, čo by si napr. obr. 7.13 isto zaslúžil (došlo k netlmeným kmitom?). Taktiež uvedenie kvadrátov odchýlok nepovažujem za úplne dostatočné, pomohlo by jednoznačne grafické zobrazenie odchýlok počas regulačného pochodu, príp. uvedenie maximálnych odchýlok.
Formálna úroveň práce:
 Práca je vypracovaná systematicky, dobre organizovaná, obsahuje však niekoľko gramatických preklepov a chýb. Samostatnou kapitolou sú však minimalistické až chýbajúce komentáre k získaným výsledkom v záverečných dvoch kapitolách. Bol dôvodom termín odovzdania práce?  

Celková kvalita práce je na dobrej úrovni, študent urobil veľa užitočnej práce pri tvorbe modelov robota, záverečná časť by si však vyžadovala viac úsilia aby boli získane výsledky hodnovernejšie a vhodne vysvetlené.

Otázky k obhajobe:
1. Akým spôsobom ste získali parametre robota potrebné pri modelovaní robota (hmotnosti a momenty zotrvačnosti jednotlivých častí)?

2. Bola uvažovaná nelinearita trenia v jednotlivých kĺboch, ak hej akým spôsobom ste ju zapracovali do modelu?

3. Skúste popísať k čomu došlo pri obr. 7.13, popíšte možné dôvody ako aj spôsoby, ako by sa tento jav dal odstrániť.
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Známku uvede oponent dle svého uvážení dle klasifikační stupnice ECTS: 
A – výborně, B – velmi dobře, C – dobře, D – uspokojivě, E – dostatečně , F – nedostatečně. 
Stupeň F znamená též „nedoporučuji práci k obhajobě“.

	Předloženou diplomovou práci  FORMDROPDOWN 
 k obhajobě a navrhuji hodnocení

 FORMDROPDOWN 
.

V případě hodnocení stupněm „F – nedostatečně“ uveďte do připomínek a slovního vyjádření 
hlavní nedostatky práce a důvody tohoto hodnocení.
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