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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Predlozena DP se zabyvé technicky velmi zajimavou oblasti vyzkumu pokrogilého fizeni alternativnich
aktudtoril pro robotiku zalozenych na dratech s tvarovou paméti (nitinol, flexinol), které nabizeji oproti
konvenénim motorizovanym aktuatorim kli¢ové vyhody (hmotnost, jednoduchost, bezidrzbovost, atd.).
Piesto, Ze se jedna o obtiZny fikol jak z hlediska navrhu konceptu manipulatoru, tak pfedeviim z hlediska
samotného fizeni polohy nitinolovych aktuatori, diplomant pojal problematiku velmi komplexné a
zodpoveédné. Ze stavajici dostupné literatury prostudoval celou fadu pfistupd a diléich vysledkd, z nich?
vychéazel a na tomto zakladé s rozumnou mirou abstrakce navrhl algoritmus fizeni polohy nitinolového
dratu na zaklad¢ nelinedrni doptedné zpétné vazby dopInéné o standardni PID regulaci. Zejména
algoritmus vypoctu dopfedng vazby je vlastnim pfinosem autora. Autor vychazel ze zjednoduseného
modelu (ustaleny/rovnovaZny stav) odvozeného od dostupného popisu chovani nitinolovych drati
soustavou odpovidajich algebro-diferencialnich rovnic. Vysledny fidici algoritmus byl ovéfen nejen
simulacné, ale validovén na zdkladé realného modelu aktuatoru na testovacim standu. Dosazené
(naméfene) vysledky v rozumné mite odpovidaji simulovanym a jsou autorem udpokojivé okomentovany.
V ramci price diplomant vytvoril kompletni virtulni simutagéni mode! robotu s &lanky ve formé
paraielnich manipulatorit s aktudtory tvofenymi nitinolovymi dréty, zpracoval kinematickou analyzu a
navrhl Fizeni.

Souhrn¢ lze praci diplomanta hodnotit nadpriimérné, zvlastni pozornost zasloui implementace
navrzeného pestupu na realném testovacim standu, kde musely byt feseny technické problémy nejen na
¢isté teoretické Urovni.

Otazky:

1} str. 11: Faze transformace ptimo zavisi na teploté, nelze tedy pfimo dosadit vztah pro vypodet adporu
v zavislostt na transformaci do rovnice (2.8) a vyvarovat se tak zminéné algebraické smy&ce v simulaci

(na tkor slozitéj§iho vztahu ziskanych diferencidlnich rovnic) (napt. konvekce v rovnici (2.8) také zavisi
piimo na teploté).

2) str. 28: Nejsou rovnice (3.8) a (3.9) zaménény. Domnivam se, Ze poéateéni mechanické napsti sigma 0
Je imérné nulovému (poZadovanému) prodlouzeni.

3) str. 34: Testoval jste samotny PID regulitor bez dopfedné zpétné vazby? Piipadng, jaké jste pozoroval
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4) str. 35: V fidici akéni veli€ing (proudu nitinolovym dratem) se vyskytuji VF kmity, &¢im jsou zpiisobeny
{Sumem méfent polohy ve ZV, hysterezi DV, nevhodnou filtraci D slozky PID regulatoru, ...)?

Spinéni bod( zadani

> uplng

[[] casteéné | ] nesplnéno

Doporuéeni prace k obhajobé

B ano [ ne

Celkové hodnoceni prace

D4 viborné

(] velmi dobie

[ ldobie | nevyhovél

Jméno, pfijmeni, titul vedouciho DP: Martin §vejda, Ing., PhD.

Pracovisté vedouciho DP: KKY

5.6,2017
Datum

/ﬁl/ﬁ 4 %f{ Ay
Poc#wis



