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Rozsah předkládané práce je cca 70 stran textu, společně s přiloženým CD, které obsahuje vlastní text diplomové práce, obrázky mechanické konstrukce rotačního inverzního kyvadla ze stavebnice „Lego Mindstorm NXT“, videozáznamy s regulačními pochody stabilizace kyvadla a datové soubory s identifikacemi modelů regulované soustavy. 
Text diplomové práce svým zpracováním postupně řeší všechny zadané cíle DP. Úvodní kapitola obsahuje rešerši zadaného tématu, kdy diplomant popisuje v dostatečném rozsahu stav řešené problematiky, včetně vzorových příkladů realizace rotačních inverzních kyvadel. Následující kapitoly obsahují identifikaci modelu regulované soustavy a výpočet jednotlivých regulátorů použitých pro regulaci stabilizace kyvadla ve vzpřímené poloze. Celá práce je zakončena porovnáním realizovaných regulačních pochodů kyvadla s navrženými regulátory. Pro regulaci soustavy diplomant zvolil kaskádní regulaci, kdy je regulován nejen úhel natočení kyvadla, ale i pomocná regulovaná veličina – natočení ramena kyvadla.  

Diplomová práce má dobrou formální a jazykovou úroveň, včetně přehledné grafické úpravy. Text diplomové práce je napsán přehledně a je členěn do jednotlivých kapitol, jejichž obsah na sebe logicky navazuje. V práci jsem objevil několik gramatických chyb a překlepů (např. na str. 57. „přímím přístupem“ má být jistě „y“, str. 58. Skok do plných otáček, vhodnější by bylo „maximálních otáček“, str. 59. „tři opakovaní měření“), tyto nedostatky by jistě diplomant mohl, při pečlivější kontrole, odstranit. 
Specifické potíže s kvalitou regulačního pochodu, které diplomant popisuje v textu práce, jsou jistě způsobeny mechanickými vlastnostmi a parametry konstrukčních dílů použité stavebnice. Tyto potíže vyplývající ze značných mechanických vůlí převodového ústrojí a poměrně nízkým rozlišením snímačů rotačního pohybu ramene a kyvadla. Tyto potíže by bylo možné odstranit pouze komplikovanou úpravou dílů stavebnice, nebo volbou jiného typu senzorů. 

Vzhledem k tématu řešené problematiky a obsahu DP bych měl na diplomanta následující dotaz:

•
Jakým způsobem by bylo možné realizovat „vyšvihnutí“ kyvadla do vzpřímené polohy, bez manuálního zásahu do řízeného systému?
Závěrem lze říci, že zpracováním diplomové práce diplomant prokázal schopnost samostatně zpracovat a úspěšně vyřešit zadaný úkol. Diplomová práce působí pěkným, uceleným dojmem, a výše uvedené překlepy v textu a nevhodné, spíše tedy nepřesné, formulace nijak nesnižují odbornou kvalitu práce.
Předloženou práci doporučuji k obhajobě a navrhuji ohodnotit známkou výborně.
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