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Doplnéni hodnoceni, pripominky, dotazy:

DP se zabyv fizenim paraleiniho manipulatoru aktuovaného pomoci nitinolovych drétd, které jsou
vyrobeny ze specidlni el. vodivé slitiny s takzvanou tvarovou paméti (SMA). Ta umoziiuje po zahiati dratu
Jeho smrsiéni a opétovné prodiouZeni béhem ochlazovani. Ohfev je mozné zajistit priichodem el. proudu
dratem a pfirozené tak vyvstava tloha fizeni teploty za G&elem ptesného fizeni napéti a
zkraceni/prodlouzeni dratu.

Autor se v prvni asti prace vénuje popisu aktudtoru, teplotné mechanickym zavistostem, véetné
definovani hrani¢nich teplot a popisu hysterézni kfivky.

Dale autor provadi méfici experimenty za iiéelem validace navrzeného modelu a odhadu parametri.

Nasleduje reSerse stavajicich zplisobii fizen a ndvrh regulatoru s dopfednou vazbou, ktera reflektuje
chovéni dratu pfi pfechodu mezi fazemi tvarové paméti.

Posledni kapitola je vénovéana navrhu manipulatoru s paralelni strukturou, ktera vyuziva nitinolové
aktuatory. Autor uvadi dvé moné struktury robotického ¢lankw manipulatoru s protib&Znou pruzinou
anebo s draty v paralelni struktufe.

Je potfeba vyzdvihnout precizni rozbor problematiky chovani dratu a snahu nalézt relevantni popis tohoto
chovani. Systém vykazuje velmi nelinedrni chovani, je zavisly na mnoha parametrech a vlivu okoli aje
otazkou, zda pfesny popis nepfindsi spise slozitost do regulace, kterou by bylo moZné v podobne kvalité
zajistit i regulaci metodou gain scheduling. Je tfeba ale poznamenat, Ze navrzena doptedné vazba vykazuje
velmt dobré chovéni systému v oteviené smyéce, coZ dokazuje spravnost navrzeného modelu systemu.

Diplomova prace mé vybornou drove a proto ji doporuduji k obhajobg.
Ptipominky formalniho charakteru:

v textu Annotation: pozor na pieklad slova regulace (Regulation versus Control)

v textu podékovani: lidé. .. naugili..
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V kapitole 2.3 je uvedeno testovani Zivotnosti drtu, jehoZ Zivotnost se uvadi ve stovkach miliont cykli
zkréceni/prodlouZeni. Testovani probghlo v ¥adu stovek cykli. Da se z tohoto testu usoudit na Fivotnost a
zménu chovani dritu nebo je tento proces spiSe utenim pamétoveé schopnosti dratu?

Pro vypofet dopfedné vazby se pocitd s odporem dratu, ktery, Jak je uvedeno v DP, je mozné uvazovat
konstantnf nebo ho aproximovat linearni funkei, V Jakém rozsahu se tento odpor méni mezi fazemi
transformace?

Popis chovani SMA dratu je zavisly na mnoha parametrech, viz tab. A2, A3, A4, A.6 v DP. Pfesnost
modelu je pravd&podobné nejvice ovliviiovana teplotou drétu, teplotou okoli a proudénim. Zkuste
charakterizovat parametry, které jsou nejvice ovlivnény a vliv jejich zmény na popis systému (co se stane,
pokud budeme navrZenou doprednou vazbu pouZivat v prosttedi s teplotou okoli 10° a 40°y?
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