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PfedloZena diplomova prace obsahuje celkem 91 stran textu v¢. pfilohy s uZivatelskym
Manualem. Dale je pfiloZzeno CD s textem prace, tplnymi zdrojovymi kdédy aplikaci, vyrobni
dokumentaci a videem s ukazkou funkci robota. Seznam literatury obsahuje 29 polozek,
které jsou vétsinou dostupné prostrednictvim Internetu.

Téma a cile diplomové prace a zvolené metody zpracovani

Téma prace bylo jasné a jednoznacné vymezeno v zadani. Cilem diplomové prace byl
navrh a realizace balancujiciho robotu na principu inverzniho kyvadla. Pro realizaci robotu
mél byt ve volné dostupném CAD systému vytvofen jeho 3D model. Soucasti prace méla byt,
mimo reSerSe na dané téma, také kompletni technickd dokumentace, v¢. zdrojovych koéda a
podrobny uzivatelsky manual.

Prace je clenéna mimo uvodu a zavéru do péti hlavnich kapitol. V prvni kapitole je
provedena strucnd reSerSe komercné dostupnych balancujicich robott. V kapitole druhé
autor popisuje matematicky model inverzniho kyvadla a v kapitole tfeti se pak zabyva
krokovymi motory a zptisoby jejich ¥izeni. Ctvrta kapitola je vénovéna detailngjsimu popisu
vSech komponent potfebnych k realizaci robotu — mikrokontroléru, krokovému motoru v¢.
jeho fadice, senzorim a snimac¢tim, napdjecim obvodiim a také hw a sw pro ovladani a
bezdratovou komunikaci. Nasledujici, pro praci stéZejni, pata kapitola obsahuje detailni
popis realizace mechanické konstrukce robotu s vyuzitim 3D tisku, navrh DPS, popis ndvrhu
firmware mikropoditace a grafického rozhrani dotykového displeje a sw mobilni aplikace
pro dalkové ovladani.

Zhodnoceni dosazenych vysledka diplomant provadi ve stru¢nosti na konci 5. kapitoly na
zakladé sekvence udalosti, sestavené za ticelem provéfeni reakci robotu na poruchy a zmény
zadané hodnoty. Celkové zhodnoceni pfedlozeného feSeni je uvedeno v zavéru. Vsechny
klicové funkce robotu jsou ukdzany v demonstra¢nim videu umisténém na pfilozeném CD.
Soucasti prace jsou téZ v zadani pozadované prilohy — uzivatelsky manudl a vykresova
dokumentace.

Formalni tprava a jazykova troven diplomové prace

Po formalni a jazykové strance je piedlozena diplomova prace na velmi dobré arovni. Prace
je psana korektnim jazykem s minimem pravopisnych chyb a pfeklepti. Prace je pfehledna
s logickou stavbou a lze se v ni velmi dobfe orientovat. Taktéz jeji graficka aprava je na velmi
dobré trovni.



Pfipominky a dotazy

Teoreticka i praktickd ¢ast prace jsou zpracovany dostatecné podrobné a v souladu se
zadanim. K praci nemam vétsich pripominek.

Na diplomanta mam tyto dotazy:

* Mohl by diplomant zopakovat pouZzitou strukturu fizeni a uvést, jaké typy regulatorti
byly pouzity ajak byly nastaveny (pro reZim balancovani i reZim autonomni)?

= Konstrukce balancujiciho robotu se jevi jako velmi zdafild. Nicmén€, zamyslel se autor
nad moZnymi zménami resp. zlepSenimi? Jaké jsou jeho pfipadné nedostatky?

Zavérecéné hodnoceni

Diplomant prokézal, ze zvladl navrh i sloZitou konstrukeci balancujiciho robotu. Resen{ je
komplexni a pfedlozena prace ptisobi jak po teoretické, tak i po praktické strance velmi
dobrym dojmem. Jeji vysledky lze tak bez obtizi vyuzit pfi ndvrhu a realizaci podobnych
zafizeni.

Stanovené cile prace byly splnény, praci doporucuji k obhajobé a navrhuji klasifikaci
stupném

V Pardubicich 7. éervna 2021

Ing. Libor Kupka, Ph.D.



