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Nazev kabalarské prace: Magneticky rovinny manipulator
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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Bakalarska prace (BP) Jindficha Wolfa se zabiva modelovanim a ndvrhem strategie fizeni magnetického
rovinného manipulatoru a dale pak simulaé¢nim ovéfenim vysledného zpétnovazebniho systému.
Magnticky manipulator se sklada ze tfi fizenych solenoidit a v rovinné se pohybujiciho permanentniho
magnetu. Zadany pohyb permanentniho magnetu je fizen proudy tekoucimi solenoidovymi civkami. Cilem
je navrh polohového regulatoru, ktery zajistuje nulovou regulaéni odchylku pro sledovani konstantni
polohy a kruhové trajektorie. PredloZena BP ma dobrou Groveii jak po formalni tak obsahové strance.

V praci jsem naSel pouze n&kolik drobnych formulaénich nepiesnosti, které je mozné snadno odstranit
(viz napf.: na strané 9 je uvedena méd’ mezi feromagnetickymi latkami). Za hlavni nedostatek viak

silach" neni v praci podrobné popsan a neni uvedena ani jeho implementace v Simulinku. Poznamenejme,
ze jde o blok, ktery provadi globalni linearizaci modelu.

Otazky: 1. Na str. 12 je uvedeno, Ze pro pouZiti linearniho stavového regulétoru je nutné, aby systém byl
fiditelny a pozorovatelny. Upiesnéte prosim tuto formulaci. 2.V BP neni uvaZovén to¢ivy moment
pusobici na magnet. Jak tento moment komplikuje funkci realného systému?
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