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Hodnoceni prace:

Ptedlozend prace se zabyva vyvojem systému pro dynamické ovladani kulicky na naklonéné plose.
Plocha s kuli¢kou obsahuje ,,bludisté* podobné jako ruéné ovladané deskové hry, které jsou
komeréné dostupné. Diplomova préce je rozdé€lena na teoretickou ¢ast o Etyfech kapitolach a
praktickou ¢ast o péti kapitolach. V teoretické ¢asti jsou popsany jednodeskové pocitace, dostupné
motory, které 1ze teoreticky vyuzit pro ovladani ndklonu roviny, metody pocitacového zpracovani
obrazu a detekce objektti a v posledni kapitole je struéné zminén princip PID regulatoru.

V praktické Casti se diplomant vénuje vlastnimu vyvoji systému pro ovladani kulicky. V souladu se
zadanim zmifuje a hodnoti komeréné dostupné a manuéln¢ ovladané naklonéné roviny. Podle mého
nazoru se rozhodl spravné, kdyz se rozhodl jit cestou vyvoje vlastni mechanické konstrukce.

Diplomant se v nasledujici kapitole zamétuje na vyvoj a konstrukci vlastniho feseni, ktery vychazi
Z koncepce kinematiky delta robotl. Je detailné popsana mechanicka ¢ast modelu, kamera,
servopohony a fizeni. Student se rozhodl jit cestou mikrokontroléru Arduino Nano, ktery je pro
danou aplikaci vice neZ dostate¢ny. V dalsi kapitole je popsan zptsob sniméni a vyhodnoceni
polohy kuli¢ky na naklanéjici se roving, dale pak zpiisob vypoctu thll pro jednotlivé servopohony.

Pro regulaci polohy kulicky student zvolil PID regulator, jehoZ popisu vénuje kapitolu 6.3.

V nésledujici kapitolach je pak struéné vysvétleno, jak diplomant fesil strategii fizeni, definici
trajektorie kulicky v bludisti, kontrolu dosaZeni cilového bodu, vypocet dalsiho cilového bodu a
GUI aplikace v pocitaci. Poté, v kapitole 8, se diplomant zaméfuje na vizualizaci pohybu kulicky
bludistém.

Podle mého nazoru mohl diplomant vét$i pozornost vénovat popisu a vysvétleni praktické casti své
DP. Z textu prace neni ziejmé, jak a v ¢em programoval fidici aplikaci, kterd bézi v osobnim
pocitaci. Myslim, Ze naprogramovani a ladéni fidiciho SW zabralo vyznamny Cas praktické Casti
DP a diplomant ji v praci zminuje velmi zkratkovité. Také je skoda, ze v kapitole 8§ vice
nevyhodnotil dosazenou trajektorii kulicky. Z videa i z grafli je vidét nestabilita pohybu kulicky,
ktera by se jist¢ dala omezit.

Po formalni strance je prace na velmi dobré tirovni, pouzité formulace jsou jasné, jazykové chyby
se témet nevyskytuji. Lze konstatovat, ze student v zasad¢ splnil vSechny body zadani diplomové
prace.

Celkové musim vyzdvihnout, Ze diplomant musel spojit inzenyrské znalosti z riznych obort a to
nejen ze softwarového inzenyrstvi, matematiky a fizeni procest, ale navic ze strojirenstvi a
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elektrotechniky. Musel spravné vybrat kameru, umistit ji do spravné vzdalenosti a vhodn¢ ji
nastavit a naprogramovat. Stejny problém fesil u servomotort a dalSich ¢asti systému.

Praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni A — vyborné.

Dotazy k obhajobé:
1. Na zéklad¢ experimentovani s PID reguladtorem doporucte jiné algoritmy fizeni pro dany systém.
2. Jak byste vylepsil pfesnost regulace pohybu kulicky?

Celkové hodnoceni prace:

Znémku uvede oponent dle svého uvazeni dle klasifika¢ni stupnice ECTS:

A — vyborn¢, B — velmi dobte, C — dobie, D — uspokojivé, E — dostatecné, F — nedostatecné.
Stupen F znamena téz ,,nedoporucuji praci k obhajobé*.

Pi‘edloZenou diplomovou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni

A - vyborné.
V pripadé hodnoceni stupném ,,F — nedostateéné*“ uved’te do piipominek a slovniho vyjadieni
hlavni nedostatky prace a diivody tohoto hodnoceni.
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