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Hodnoceni bakalarské prace oponentem

—— Hardwarové a softwarové Fesenf fizeni robotického systému se zpétnou
vazbou
FRT 3 OTRUBA [ sw.@sk: | E10B0093P
Oponent: Ing. Martin Pittermann, Ph.D.
Kritéria hodnoceni prace oponentem Max. body Pfid&lené body

Spinéni zadani préace (posuzuje se i stupef kvality spinéni) 25 25
Odborna (rovei prace 50 50
Interpretace vysledk{ a jejich diskuze, pfip. aplikace 15 15
Formalni zpracovani prace, dodrzovani norem 10 10

Hodnoceni obsahu a kvality préce, pfipominky:

Bakalaiska prace Jifiho Otruby se vénuje problematice realizace modelu robotického systému. Z predlozené
prace je zieJmé, ze autor prokazal vysoky stupen znalosti nejen v obecné problematice robotiky, ale i v oborech
elektrotechniky, které souviseji s praktickou realizaci tématu (tj. hardware, tvorba ridiciho software pro Fidici
mikropocitac atd.).

Pres zminénou raznorodost dotéené problematiky a z toho vyplyvajici i rozsahlost vytvoFené bakalafska prace je
zde i minimum chyb (které zde Ize navic obvykle hodnotit jen jako nevyznamné preklepy, které nijak nesnizuji

vysokou Uroven prace.)

Dotazy oponenta k praci:

V kap.3.4 (str.27), resp. v kap.4. (str.30) uvédite, Ze byl poutit spojity PID regulator. 1. Jak silny vliv v tomto
regulatoru ma derivacni slozka ? (Jaké byly parametry).

2. Bylo zkouseno chovani soustavy, pfi potlacene deriva&ni sloZce reguldtoru (pfi zachovani ostatnich
parametr{) ? .

3. Nevznikalo zde nebezpedi zavedeni silného zesfleni Sumd z méfeni

vlivem pouZiti derivace ?

4, Jaky je rozdil mezi PI a PS regulatorem ?

Bakalai'skou praci hodnotim klasifikaci vyborné (podle Kiasifikatni stupnice dané smérnic dékana FEL)
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