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	Téma diplomové práce:
	Návrh rychlostního servopohonu s indukčním el. strojem s vektorovým řízením momentu pro řízení pohybu mechanické soustavy


Hodnocení práce:

Zde vložte Vaše vlastní hodnocení předložené práce. V posudku se zaměřte především na

· úplnost vypracování, aktuálnost a obtížnost řešeného úkolu,
· způsob a úroveň pojetí řešeného úkolu,
· úroveň zpracování tématu, přínos diplomanta,
· formální náležitosti práce, chyby a omyly v technické zprávě,
· dotazy k obhajobě.
· v závěru zhodnoťte celkově předloženou diplomovou práci a klasifikujte dle klasifikační stupnice uvedené v závěru tohoto formuláře.

Hodnocení může přesahovat na další strany.

Předložená práce odpovídá zadání a všechny zadané úkoly byly splněny. Lze říci, vzhledem k současnému trendu rozvoje a robotiky a automatického řízení a implementace těchto oborů v a řadě oblastí lidské činnosti, že téma předložené diplomové práce je aktuální a potřebné. Jedná se poměrně náročné téma, k jehož řešení je ale dostatek odborné literatury.
Diplomant rozdělil svou práci do dvou základních bloků, označených jako teoretická a praktická část práce. V teoretické části diplomant poměrně stručně s vyžitím doporučené a další literatury uvádí základní informace, týkající se popisu kinematiky a dynamiky soustav tuhých těles, poměrně velká část práce je celkem logicky a správně věnována popisu principu činnosti asynchronního motoru, jehož využitelnosti v řízení pohybu mechanických soustav se diplomant ve své práci věnuje.
Poznatky, uvedené v teoretické části práce, student následně aplikuje v tzv. praktické části práce, která je zaměřena na odvození a softwarovou implementaci modelu řízení indukčního stroje s využitím simulačního prostředí DYNAST. Zde student uvádí kromě matematického aparátu, využitého pro řešení daného problému, také konkrétní způsob implementace tohoto matematického popisu, a t jak v textové, tak i grafické podobě. Výstupy simulací jsou prezentovány v grafické podobě a doplněny odpovídajícími komentáři

Celkově lze říci, že zadané téma je v předložené práci zpracováno na velmi dobré úrovni. Hlavní přínos diplomanta spatřuji v odvození a zpracování modelu řízení manipulátoru, tvořeného kinematickou dvojicí hmot, pomocí asynchronních motorů. Diplomant prokázal schopnost práce se zdroji informací a pro účel této diplomové práce musel zvládnout modelování a simulaci chování dynamických mechanických soustav v prostředí simulačního prostředí DYNAST.
Po formální stránce je práce zpracována rovněž na velmi dobré úrovni a to jak její textová část, tak i obrazová část. Diplomant rovněž v relativně dostatečné míře cituje použité zdroje informací, připomínku  této věci bych měl pouze k tomu faktu, že diplomant uvádí citaci zdroje prakticky vždy na konci kapitoly nebo nějaké rozsáhlejší části textu, takže je poněkud obtížné rozlišit výsledky práce samotného diplomanta a převzaté formulace, resp. matematické vztahy z použité literatury. K formální stránce mám dvě výhrady. První se je popisu uvedených grafických výstupů ze simulačního prostředí DYNAST, kde např. u grafů na obrázcích 24, 25, 26 a 28 chybí podrobnější popis či legenda zobrazovaných průběhů znázorňovaných veličin. Tento popis je sice uveden v textu práce, nicméně názornosti a srozumitelnosti grafu by doplnění stručného výčtu zobrazovaných veličin, např. v titulku obrázku, podle mého názoru prospělo. Druhá výhrada se týká náhradních formulací a výrazů v textu práce, kterými si diplomant vypomáhá v případě nenalezení formálně a obsahově správného termínu a které ve své práci uvádí v uvozovkách – např. formulace „Zdrojem“ rychlosti bodu … na str. 56. Na srozumitelnosti to práci sice neubírá, ale v odborném technickém textu je tento způsob prezentace informací nevhodný a snižuje to jinak dobrou formální úroveň práce.
Z hlediska obsahu práce a zejména jejího závěru konstatuji absenci kvantitativního hodnocení použitelnosti asynchronních motorů v řízení pohybu robota. Diplomant se v závěru práce pouze omezil na kvalitativní hodnocení, že „Pokud změny žádaných rychlosti budou příliš náhlé, motory již nebudou schopny zajistit přesné sledování žádaných úhlových rychlostí a to ani po úpravě PID regulátorů.“ (str. 66) a že asynchronní motory jsou vhodné pro řízení pohybů mechanických soustav pouze tehdy „jestliže se jedná o nenáročné aplikace, při nichž se nevyžadují náhlé nebo přesné změny rychlostí pohybu“ (str. 67) bez další hlubší analýzy a kvantitativního zhodnocení dosažených výsledků. Závěrečná kapitola 7.4.4 je celkově velmi stručná, což poněkud snižuje obsahovou úroveň jinak poměrně zdařilé práce.

V rámci obhajoby požaduji, aby student reagoval na následující požadavky z mé strany:

Uveďte kvantitativní požadavky na přesnost vystavení polohy a rychlosti pohybu prvků robota vzhledem k předpokládané aplikaci uvažovaného typu robota a možnost naplnění těchto požadavků použitím asynchronních motorů v systému řízení jeho pohybu.

Pojednejte o důvodech použití simulačního prostředí DYNAST pro naplnění cílů Vaší práce a proveďte srovnání tohoto prostředí s jinými Vámi distupnými simulačními nástroji (např. Matlab Simulink Simscape Multibody).
Práci hodnotím celkově jako zdařilou,  jediným vážnějším nedostatkem je podle mého názoru nedostatečné kvantitativní zhodnocení výsledků provedených simulací.

	Celkové hodnocení práce:
	
	
	
	
	
	


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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