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Nazev bakalaiské prace: Navrh , modelovéni a fzeni mobilniho robotu balancujiciho na mi¢i
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Doplnéni hodnoceni, ptipominky, dotazy:

Pfedmétem prace je tzv. ballbot neboli robot balancujici na mi¢i. Autor se nejprve vénuje popisu
vlastnosti takového robotu a predstavuje zakladni ndvrh jeho kontrukce a specifikuje zdkladni komponenty
nutné k fizeni takového robotu. StéZejni Cast prace se vénuje navrhu modelu balancujiciho robotu. Tento
model ze sklada ze tii dasti. Modelu vychazejiciho ze zjednoduseni zalozeném na nahradé 3D modelu
balancujiciho robotu za dva planarni modely inverzniho kyvadla na pohyblivém voziku. Déle pak model
kinematiky vSesmérovych kol a mice, které dohromady popysuji posuvny pohyb robotu s mi¢em. Ziskany
model je nasledn& vyuzit pfi navrhu LQ regulatoru, jehoz tikolem je stabilizovat t&lo robotu na mici. Popis
fizeni robotu je doplnén i navrhem regulace DC motort, které budou u realného robotu pouzity. Prace je
zavr§ena ovéfenim matematického modelu a regulatoru na simulaénim modelu.

Prace je celkové velmi p&kné a prehledns zpracovana. Jednotlivé dil¢i modely jsou podrobné popsany. Z
formalniho hlediska Ize vytknout Jen drobnosti, jako chybéjici carky a tecky za vztahy a pod.

Praci doporucuji k obhajobé a hodnotim Ji klasifikaénim stupném vyborné.

Splnéni bodi zadani B uplné [0 castecné O nesplnéno
Doporuceni prace k obhajobé B ano O ne
Celkové hodnoceni prace HE vyborné O velmi dobfe [0 dobre O nevyhovél
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