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Diplomant se zabyval fizenim laboratorniho modelu motor-generator z prostiedi SIMULINK.
V souladu se zadanim DP bylo provedeno pfipojeni soustavy k PC s moznosti métit a ovladat
potfebné signaly z prostfedi SIMULINK. Déle diplomant provedl identifikacni experimenty,
urcil spojity dynamicky model systému a na jeho zakladé provedl navrh estimatoru a
stavového regulatoru. Déle provedl simulaci fizeni a regula¢ni experimenty na redlném
systému. Lze konstatovat, ze cile DP byly splnény.

V prvnich sedmi kapitolach se na 50 strandch diplomant zabyva problematikou stavového
popisu ve spojité 1 diskrétni oblasti, problematikou odhadu stavu vcetné¢ redukovaného a
stochastického (Kalmanova) estimatoru, problematikou néavrhu diskrétniho stavového
regulatoru vcetné ulohy sledovani zddané¢ metodou umisténi poli i jako feSeni optimalizacni
ulohy, problematikou experimentalni identifikace a stabilitou dynamickych systému. Z tohoto
vyctu je zfejmé, ze rozumné popsat vyjmenované na padesati stranach je nadlidsky ukol. Je
samoziejmé pln¢ na diplomantovi, co a v jakém rozsahu do prace zahrne, ale to, co uvede by
mélo byt uvedeno spravné, formulace by meély byt srozumitelné a zavedené oznaceni
konzistentni.

Toto bohuZel to splnéno neni. Napft. na str. 19 je zavedeno oznaceni k pro diskrétni ¢as a na
str.21 je uz v (2.9) kpouzito ve standardnim vyznamu potfadového ¢isla vzorku. Rovnéz
matouci je pouzivani vlastnich pojmu. Napft. na str. 22 je pouzito ,,vzdalenost dvou okamzikii*
misto standardné pouZzivaného pojmu interval vzorkovani. Vyslovené nespravné je pouZivani
pravého horniho indexu ve vyznamu jak derivace ptislusného fadu — rovnice (2.15), (2.20),
(2.25) tak 1 vbézném vyznamu jako mocniny — rovnice (2.14), (2.19), (3.5) a dalsi.
Nevhodnou formou zapisu je zapis intervalu <od , do> se znakem minus jako oddélovacem
(str. 29, 30 a 31). Nékteré formulace jsou nejasné ,,Dalsi z viastnosti dynamického systému je
stabilizovatelnost na str. 31, jiné jsou zavadgjici ,,Sumovy signdl je potieba za icelem Fizeni
minimalizovat.” na str. 32, ,,Vyskyt Sumu ve vystupni veliciné znamend, Ze Sum se vyskytuje i
ve stavovem vektoru* na str. 38., ,, Princip reguldtoru ve stavovém prostoru je zaloZen na tom,
Ze presune poly regulované soustavy na str. 40, ,Velké akcni zasahy mohou vést
k nestabilnimu chovani soustavy* na str. 43 atd.

Kromé téchto piipominek k formulacim mam k teoretické casti nckolik konkrétnich
poznamek:

- Zavedeni diskrétnich vzorkl signalu rovnici (2.10) str. 21 je Spatné

- A(s) neni Laplacetv obraz vstupni veli€iny (2.16) str. 24

- Matice definovana vztahem (3.8) je pro SISO systém vzdy skalar. Jaky vyznam ma
porovnani jeji hodnosti s rozmérem stavového prostoru?

- Proc se 1isi podminky autonomnosti (4.5) a (4.18)?

Prakticka cast — tj. kapitoly 8 a 9 — je v rozsahu 30 stran a obsahuje pievazné vysledky ze
simulaci a tfi experimenty na zafizeni. K této ¢asti prace mam dvé principidlni pfipominky.
Prvni se tykd méfeni pro ziskani piedstavy o dynamickych vlastnostech systému. Interval
vzorkovani je sice zvolen dobfe, ale zména vstupniho signélu je pouze jednim smérem a je
mald, takze odezva se ztraci v Sumu. Pro zobrazeni na obr. 9.4 je zvoleno naprosto nevhodné



Casové méfitko. Z prib¢hu nelze urcit, zda chovani odpovida spiSe (pseudo) prvnimu ci
vy$§imu fadu a zejména neni mozné urcit, zda soustava motor-generator vykazuje stejnou
odezvu pii zvyseni vstupniho signélu jako pii stejném sniZeni. Castecné je odlisné chovani
pozorovatelné ze zaznamu regulace s PI regulatorem na obr. 9.25. Toto specifické chovani
systému motor-generator bylo zméfeno v ramci diplomové prace pana Kotinka (obr. 8.2 na
str. 25). Je tedy zajimavé, Ze diplomant bud’ toto chovani nezjistil ¢i nepovazoval za nutné se
o ném zminit.

Druhd pfipominka se tykéd urceni spojit¢ho aproximacniho pfenosu soustavy z naméfenych
dat. Zieyjmé byla pouzita ¢ast méieni pro urceni statické¢ charakteristiky. Pribéh vstupniho
signalu (obr. 9.4) se zménami pouze jednim smérem, ktery v naprosté vétSiné obsahuje
ustaleny stav, neni pro urCeni dynamickych vlastnosti vhodny zejména pokud systém
vykazuje vyse uvedené specifické chovani. Bez blizsich informaci je i volba struktury modelu
— v ptipadé linearniho dynamického systému stupné derivaci vstupniho a vystupniho signalu
ptipadné vylouc¢eni komplexnich kofenil. Jedind informace k tomuto problému je véta ,,Pri
identifikaci bylo rozhodnuto, s prihlédnutim na hodnotu kritéria a poméru casovych konstant,
ze data vhodné vystihuje prenos druhého radu‘. Nejsou uvedeny ani hodnoty kritérii ani
pribéhy aproximace méfenych dat ptisluSnymi modely, aby bylo mozné posoudit aspoii
subjektivné zménu kvality aproximace pii zmén¢ struktury modelu.

K praktické ¢asti se nabizi mnoho konkrétnich dotazi, vybirdm jen nékteré:

-V praktické Casti jste se zabyval estimatorem redukovaného fadu ziejmé z divodu
rozsifeni stavu o integraci regulacni odchylky. Pokud tomu tak je, pro¢ jste nepouzil
estimator stavu piivodni soustavy a pro potieby regulatoru hodnotu této slozky stavu
nepocital samostatng?

- PouZival jste stavovy LQ na konecném horizontu. Jakou délku horizontu jste pii
simulacich pouzil? M4 délka horizontu vliv na pribéh regulace?

- Proc je pfi porovnani pochodu s PI regulatorem na obr.9.24 pouzil pro kazdy pribéh
jiné ¢asové meéfitko a jak si vysvétlujete zcela jiny regulacni pribéh v simulaci a v
realu?

- Vpraci jsou uvedeny vysledky regulace se stavovym reguldtorem pouze na
simulacich. Pro¢ ne na realné soustavé? Proc€ jste volil hodnoty penalizanich matic,
které vedou pii regulaci na nesmyslné hodnoty akéni veli¢in (fadové ve stovkach
Volti)?

Pti obhajobé DP by mohl diplomant odpovédét na tyto otazky:

1) Zjakych informaci (modelu) a ptedpokladli vychéazi a jak je formulovan cil navrhu
estimatoru podle Kalména? Pfi ndvrhu Kalménova filtru jste na str. 74 uvedl vétu ,,Pri
navrhu byly nahodné voleny koeficienty matic Qn, Rv a Ny, protoze Sum vykazuje
nahodné viastnosti.* Vysvétlete vyznam uvedenych matic

2) Vysvétlete, jak se urci zesileni R stavové zpétné vazby ve schématu na obr.5.1 str. 40.
Diplomovou préci pana Davida Muchy doporucuji k obhajobé a hodnotim zndmkou
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