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PredloZena diplomova prace obsahuje 93 stran textu véetné pfiloh a je pfiloZeno CD
stextem prace a programy realizovanymi v prostfedich Matlab & Simulink, ET/KS-98,
SIM/KS-98 a LabVIEW. Seznam literatury obsahuje 9 poloZek.

Téma a cile diplomové prace a zvolené metody zpracovani

Hlavnim cilem diplomové prace byl navrh zvolenych regulacnich algoritmii v prosttedi
Matlab & Simulink a realizace vybranych aigoritmii v ET/KS-98 a jejich ovéfeni v SIM/KS-98
a pti pouZiti multifunkéniho primyslového regulatoru PMA KS 98-1 ptipojeného k dynamické
soustavé motor — generator v laboratofi. Nad ramec zadani diplomat fesil i fizeni soustavy
pritokovy ohrivac, jejiZ nelinearni simulaéni model realizoval piimo v inZenyrském prostfedi
ET/KS-98.

Prace je {lenéna mimo tvodu a zavéru do ¢tyt hlavnich kapitol. V druhé kapitole autor ve
struénosti popisuje zakladni pojmy zoblasti teorie fizeni dynamickych systémii. Ve tieti
kapitole se zabyva regulatorem KS 98-1, vyvojovym prostfedim ET/KS-98, uvadi popis
nejdileZitéjSich blokli potfebnych k realizaci regula¢nich algoritm@i na bazi PID a strutné
popisuje prostfedi simulatoru SIM/KS-98. Konkrétné se autor zabyva teoretickym popisem a
implementaci paralelni (interaktivni i neinteraktivni verze) a sériové struktury PID algoritmu,
regulacnich algoritmii s nespojitou akéni veli¢inou a uvadi nékolik pfistupli a metod pro
optimalni nastaveni parametr(i PID regulatoru.

Obsahem pro praci stéZejni ¢tvrté kapitoly je pak popis realizace fizeni spojité laboratorni
dynamické soustavy. K ovéfeni vlastnosti regula¢nich algoritmt pouZiva autor matematicky
model 2. tadu, jehoZ parametry ziskal off-line identifikaci. Uveden je téZ model ziskany
matematicko-fyzikalni analyzou. Soudasti kapitoly je i popis dalSich funkci regulatoru, jako
je napf. pouZiti programatoru, vyuziti alarma a rtiznych reZimi zobrazeni na elnim panelu
regulatoru apod. Experimentalni méfeni autor provadi pomoci viastni aplikace realizované
v LabVIEW, kvalitu regulace posuzuje pomoci kritéria ITAE.

V paté kapitole se diplomant zabyva modelovanim a fizenim soustavy priitokovy ohfivat.
Na tomto modelovém piipadé ilustruje dalsi vlastnosti primyslového regulatoru, ktery je
pro fizeni podobnych soustav priméarné uréen.

Formalni uprava a jazykova uroven diplomové prace

Po formalni a jazykové strance je pfedlozena diplomova prace na dobré trovni. Vysledny
dojem nekazi ani nékolik terminologickych a formalnich chyb. Prace je ptehledna a lze se
v ni snadno orientovat, taktéZ jeji grafickd tiprava je na dobré trovni.

Pfipominky a dotazy

Autor se misty dopousti drobnych nepfesnosti; napf. SW prostfedi ET/KS-98 i SIM/KS-98
neni dodavano s regulatorem, ale je nutné jej zakoupit oddéleng; na str. 36 aZ 38 v textu i ve
schématech ponékud zmatené znadi stavitelné parametry reguldtoru. Chybné také na str. 44



uvadi, Ze rovnice (4.3) popisuje celou soustavu, pfi¢emsZ ta ]e popsana rovnicemi (4.3) aZ (4.5) a
(4.9). Na str. 66 je neptesné uvedeno, e regulator unplementovany v bloku PIDMA umoZiiuje
regulaci se dvéma stupni volnosti, atkoliv se jednd jen o modifikaci paralelni struktury PID
algoritmu.

Nejvétsi nedostatek pfedstavuje chybné provedené identifikace soustavy motor — generator
spodivajici v pofizeni experimentalnich dat pfi skoku vstupniho napéti z0 na 5 V. Motor se
zadind todit aZ pfi napéti cca 1,5 V a staticka charakteristika soustavy je v okoli krajnich hodnot
vstupniho napéti nelinearni. Spravné by méla byt soustava nejprve uvedena do pracovniho
bodu v linedrni &asti statické charakteristiky v rozsahu vstupniho napéticca2az 7 V.

Sefizeni regulatoru metodou Zieglera a Nicholse je pro skokové zmény Zadané hodnoty.
nevhodné, navic pfi omezeni akéni veli¢iny regulatoru obdrzime zna¢n& neoptimélni regulaéni
pochody. Modifikace regulétoru dle ‘rovnice (3.8) pfinaéi mimé zlepSeni. Nicméné lze
konstatovat, Ze-u soustavy motor — generator je duleZitéjsi dobré potlaceni poruch, coZ tento
pristup zaru€uje a u KS 98-1 Ize uvedeny ptistup impleméntovat vhodnou konfiguraci bloku

PIDMA.
Na diplomanta mam tyto dotazy:

= Jak lze jesté zlepSit kvalitu regulace pfi pouZziti modifikovaného PID regulatoru pro
skokové zmény Zadane hodnoty?

» Co zplsobilo tak vyznamné rozdily mezi regu]aérﬁmi pochody simulovanymi v prostfedi
Simulinku a pochody zaznamenanymi pfi fizeni regulatorem KS 98-1?

Zavéreéné hodnoceni

Pfinosem préce je zvladnuti softwarové realizace fidicich algoritm@ v prostredi ET/KS98,
které je na FEI nové k dispozici, a praci lze tak vyuZit i pfi realizaci dalSich aplikaci v tomto
prostiedi. Diplomant ovéfil &innost multifunkéniho programovatelneho regulatoru, ktery
vyuZil k fizeni rychlého dynamického systému. V pribéhu feseni pracoval samostatné a na
pFipominky k SW realizaci fidicich algoritm i k textu dlplomove prace reagoval vzdy rychle
a odpovidajicim zplisobem je zapracoval. '

Stanovené cile préce byly spinény; praci doporucuji k obhajobé a navrhuji klasifikaci

stupném

vyborné minus.
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