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Cilem DP bylo vytvofit spojity dynamicky matematicky model s linearni dynamickou a
nelinearni statickou ¢asti aproximujici chovani redlného pneumatického systému na zakladé
experimentdlné¢ zméfenych dat. Pro generovdni a méfeni napétovych signali bylo pouzito
externi zafizeni LabJack U3 doplnéné o programové vybaveni umoznujici jeho pouziti
z MATLABu. Diplomant mél urcit vhodny pribéh vstupniho signalu pro identifikaci a
vytvorit program pro ziskdni experimentalnich dat. Tyto data nésledné vyhodnotit a urcit
nejvhodnéjsi strukturu linedrni dynamické a nelinedrni statické ¢asti modelu.

Model mél byt vytvoten pro konfiguraci pneumatického systému s kompenzaci nelinearity
mezi otd€kami velkého ventilatoru a jeho ptikonem pomocnym PI regulétorem.

V teoretické Casti prace se diplomant zabyval zejména popisem dynamickych systémd,
experimentdlni identifikaci a aproximaci nelinedrnich systémi Hammersteinovym a
Wienerovym modelem. V praktické casti provedl experimenty pro zjisténi zakladnich
dynamickych a statickych vlastnosti systému. V prosttedi MATLAB vytvofil program
zajiStujici zmeéfeni potifebnych dat pro experimentdlni identifikaci v okoli zvoleného
pracovniho bodu a jejich ulozZeni do souboru. Tato data jsou pouZita v dal$im programu, ktery
ur¢i parametry zvolené struktury modelu vcéetné dopravniho zpozdéni. Vypocet vyuziva
funkce MATLABu pro numericky vypocet diferencialnich rovnic a hledani extrému funkce
vice proménnych.

Tento postup diplomant pouzil na identifikaci systému nejprve linedrnim modelem
v odchylkdch od pracovniho bodu a vybral strukturu modelu, kterd vykazovala nejlepsi
hodnoty kritéria pro data zméfena ve vSech zméfenych pracovnich bodech. Vyhodnocenim
parametr modelu se ukazalo, Ze tento systém ma ve vSech méfenych pracovnich bodech
skoro stejné zesileni, ale dynamika se pon¢kud méni. Proto pro tuto konfiguraci systému nebyl
ur¢ovan model s nelinedrni statickou ¢asti a bylo dodate¢né rozhodnuto provést identifikaci i
pro systém bez kompenzace nelinearity tj. model v€etné nelinearni statické ¢asti.

Diplomant zméfil statickou charakteristiku a vSechna potfebna experimentalni data pro
identifikaci systému bez kompenzace nelinearity. Pro ur€eni parametri modelu s nelinearni
statickou casti vSak neni mozné pouzit vypocet vychdzejici z odchylek od pracovniho bodu.
Program na urceni parametrii modelu vcetné nelinearni ¢asti vychéazejici z absolutnich dat
vSak nebyl vcas odladén a nebylo tedy mozné dokoncit identifikaci modelu s nelinedrni
statickou casti.

Diplomovéa prace obsahuje vSechny podstatné informace tykajici se feSeni zadaného
problému. Diplomant pribézné spolupracoval s vedoucim prace, reagoval na pfipominky a
aktivné tesil dil¢i problémy. Problém s nedokoncenim druhé identifikace vznikl tak, ze teprve
po vyhodnoceni dat se ukéazalo, ze systém je nelinedrni pouze v dynamice a dodate¢né bylo
rozhodnuto identifikovat systém v jiné konfiguraci. Protoze bylo nutné piepracovat program
pro vyhleddni parametrii nelinearniho systému, diplomant do terminu odevzdani nestihl
vytvofit funkéni feSeni.



V DP je pomérné malo pieklepi a formalnich chyb. Z faktickych ptfipominek bych zminil jen
nasledujici:
- rovnice (1.4): chybné oznaceni matice ptimého pienosu

K obhajob¢ navrhuji, aby diplomant zodpovédél tyto otazky:
a) Jakou nevyhodu ma pouZziti popisu nelinearni statické ¢asti ve formé polynomu?
b) Co zpiisobovalo nejvétsi problém pri praktickém pouziti numerické optimalizace
pro nalezeni koeficientt linearni diferencialni rovnice?

Diplomant splnil vétSinu cilit a prokéazal schopnosti samostatn¢ fesit teoretické i1 praktické
problémy. Nelinedrni statickd cast nebyla identifikovana, protoze systém ve zvolené
konfiguraci vykazoval nelinedrni chovani pouze v dynamické ¢asti. Identifikace nelinearniho
modelu nové konfigurace systému nebyla pro nedostatek Casu dokoncena. Proto navrhuji
hodnoceni
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