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Nézev prace: Inercialni stabilizace sférického kyvadla
Student: Bc. Jan PEROUTKA T
Oponent: Ing. Petr Weissar, Ph.D.
Kritéria hodnoceni prace oponentem Max. body Pfidélené body

Splnéni zadani prace (posuzuje se i stupen kvality splnéni) 25 25
Odborna uroven prace 50 50
Interpretace vysledk( a jejich diskuze, ptip. aplikace 15 15
Formalni zpracovani prace, dodrzovani norem 10 10

Hodnoceni obsahu a kvality prace, pfipominky:

Student v praci predstavuje své reseni inverzniho kyvadla stabilizovaného pomoci roztaceného setrvacniku na
konci ramene kyvadla.

Pfedstavuje matematicky model soustavy 1-rozmérného kyvadla a dle zadani i 2-rozmérnou (prostorovou)
soustavu s tim, Ze tu redukuje na 2 jednorozmerné otocené o 90st.

Hlavni ¢asti prace je navrh a realizace takoveho kyvadla. V ose otaceni je umistén senzor natoCeni (dhlu), na
konci ramene je BLDC motor roztacejici setrvacnik. Motor je Fizen mikrokontrolérem PI algoritmem, cela
soustava je fizena PLC.

Dle provedenych méfeni odpovida chovani teoretickym vypoctiim a pozadavk@im zadani.

Drobna vytka - standard je s D

Dotazy oponenta k praci:

1. V textu prace je uvedena komunikace mezi PLC a mikrokontrolérem 1Mbps, ale v programu vidim nastaveni
USART2 na 115kb. Jak rychle tedy komunikuje ?

2. Jak velkou vychylku jesté dokaze kyvadlo vyrovnat ? Staci experimentalné ..

3. Jak jste urcil hmotnost setrvacniku ? PFip. jak by se na regulaci projevila zména jeho hmotnosti ?

Diplomovou praci hodnotim klasifikaci vyborné (podle klasifikacni stupnice dané smérnici dékana FEL)
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