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Cilem diplomové bylo vytvofit programovy modul implementujici Kalméniv estimator
v malém fidicim systému AMiNi4DS a ovéfit jeho funkci.

V teoretické casti prace je uveden stavovy popis dynamickych systémii a to jak pro
deterministicky, tak i stochasticky pfipad a estimace stavu opét pro deterministicky a
stochasticky systém - Luenbergeriv a Kalmantiv estimator.

V praktické ¢asti jsou provedeny simulace v prostiedi MATLAB. Pro zvolenou soustavu jsou
odsimulovany vysledky pozorovatele bez Sumovych poruch pro rizné hodnoty parametrii Q a
R. Podobné simulace jsou provedené pro pfipad, Ze na stavy a vystup soustavy vstupuji
Sumové signaly. V dalsi ¢asti je popsan fidici systém AMiNi4DS a zptsob jeho propojeni
s PC — vjednom modulu AMiNi4DS je realizovan estimator, v druhém soustava, jsou
ptipojeny pies WiFi router a komunikace s obéma systémy probiha pomoci OPC z prostiedi
Promotic. Modul Kalmanova estimatoru je realizovan v prostfedi DetStudio v jazyce ST. Pro
zvolenou soustavu je experimentalné ovéiena funkce Kalménova estimatoru pro sinusovy
prabéh vstupni veli€iny soustavy a jsou diskutovany vysledky pro riizné hodnoty parametrti Q
aR.

Kalménova filtrace patifi mezi velmi Casto pouZivané postupy pro odhad neméfenych nebo
neméfitelnych stavii dynamickych systémi. Student projevil schopnost porozumét teorii a také
aplikovat Kalmantv filtr v fidici systému AMIiNi4DS. Vysledkem prace jsou simulaéni
experimenty a modul Kalmanova estimatoru pro vyse zminény fidici systém.

Clenéni prace je logické, oviem nékteré kapitoly jsou pondkud obsirngjsi neZ by bylo
nezbytné nutné a naopak simula¢ni experimenty nemaji takovou vypovidajici schopnost.
Préace obsahuje pomérné hodné chyb a nejasnosti. Graficky je prace zpracovana celkem dobfe.

K praci mém nésledujici pfipominky:

1. Vektorové signaly v obrazcich jsou zobrazeny nepfirozené tlustou carou

2. Chyba v rovnici 3.11

Str. 34 — co znamena ,,estimovana soustava“? Co znamend, Ze by soustava mohla

konvergovat k nule?

Obrazek 4.2 — nejedna se o akeni veli¢inu

Str. 35 — s 2,5n4sobnou periodou?

Str. 35 —,,Na vystupu bude sledovan...*“ — na jakém vystupu?

Str. 35 — ,bude pro soustavu platit...” — pro simulacni model nebo pro model

pozorovatele?

8. V kapitole 4.3 jsou zmény parametrii voleny pfili§ malé, takze jejich vliv je stézi
viditelny — v§echny obrdzky vypadaji velmi podobn¢.
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. Strana 40 — model nemitize ,,vychazet* z Kalmanova estimatoru
10.
11.
12.

Str. 41 a nésledujici — co znamena ,,vzdjemnym rozptylenim* a ,,zvySené rozptyleni“?
Str. 48 — pro¢ dochdazi k periodickému nulovani odhada stavovych veli¢in?

Proc¢ se lisi soustava, ktera byla pouzita pii experimentech (rovnice 7.2) od soustavy
pouzivané v simulacich (rovnice 4.1)?

Jakym zplisobem jsou zvoleny pocatecni podminky soustavy v rovnici 7.3?

Str. 57 - co to je ,,stiidavé vybuzovani?

. Obr. 7.3 a nasledujici - Ax byly oznacovany chyby odhadl — pravdépodobné se jedna

piimo o stavy
Obr. 7.3 a nasledujici - nejedna se o ak¢éni veliCinu — neni pouzit regulator, je zbytecné
uvadét prabeh nékolikrat, kdyz se neméni

Diplomant by mél pti obhajobé prace zodpovédét nasledujici otdzku:

1.

Je pouzito konstantni zesileni Kalmanova filtru nebo se v prib¢hu Casu zesileni méni?

Diplomant splnil v§echny body zadéni prace. Prace spliiuje pozadavky kladené na praci tohoto
typu, doporucuyji ji k obhajobé a hodnotim stupném velmi dobfre.

V Pardubicich 5. ¢ervna 2015 Ing. Daniel Honce, Ph.D.

vedouci KRP



