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Cilem DP bylo vytvofiit programovy modul pro kompaktni fidici syst¢tm AMiNi4DS, ktery
realizuje stavovy LQ regulator se sledovanim zadané hodnoty a ovéfit jeho funkci pfi fizeni
realného systému se zndmym popisem. Diplomant mél navrhnout algoritmus vhodné varianty
diskrétniho LQ regulatoru deterministického SISO systému a v prosttedi MATLAB ov¢fit
jeho funkénost. Poté reguldtor implementovat ve formé uzivatelského funkéniho modulu pro
vyvojové prostfedi DetStudio, vytvofit funkéni aplikaci pro RS AMIiNi4DS a ovéfit
experimentalné funkénost regulatoru s vyuzitim HW simuladtoru dynamickych systémd.
Ovéfeni mélo prob&hnout vyhodnocenim regulace sledujici prib¢eh referencniho signélu.

Diplomant se nejprve strucné zabyval problematikou navrhu optimélniho stavového
regulatoru ve spojité oblasti. Poté navrhl diskrétni LQ regulator pro linearni SISO systém
véetné rozSifeni o asymptotické sledovani Zadané hodnoty. Struéné se 1 zabyval
problematikou estimace stavu diskrétniho systému. Seznamil se s tvorbou programového
vybaveni fidiciho syst¢ému AMiNi4DS ve vyvojovém prostiedi DetStudio a implementaci
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funk¢nosti vytvorené aplikace.

Diplomant vytvofil algoritmus diskrétniho LQ regulatoru s asymptotickym sledovanim
zadané. Tento algoritmus simula¢né ovéfil a implementoval ve formé modulu pro vyvojové
prostiedi DetStudio. 'V tomto prostfedi vytvofil aplikaci pro kompaktni fidici systém
AMIiNi4DS, ktera fidila vystup redlného zatizeni (HW simuldtor dynamickych systému se
znamym chovanim) podle extern€ generovaného referen¢niho signalu. V aplikaci byl
implementovan estimator stavu vytvofeny v jiné DP.

Funk¢énost navrzeného algoritmu LQ reguldtoru byla simulaéné ovéfena v prostiedi
MATLABu a byly ziskany zkuSenosti s vlivem volitelnych parametri na pribch regulace.
Funk¢nost vytvofeného modulu prokazal diplomat experimentdlné. S vyuzitim pomocného
systému, ktery umoziioval generovat referencni signal a meéfit vstup a vystup fizeného
systému, provedl n¢kolik experimentli a vyhodnotil pribéh regulace.

V DP je minimum forméalnich chyb, cil je jasné formulovan, navrh regulatoru i popis feseni je
ptehledny. DP obsahuje vSechny podstatné informace tykajici se feSeni zadaného problému.
Diplomant priibézné spolupracoval s vedoucim prace, reagoval na pfipominky a aktivné fesil
dil¢i problémy.

K formalni strance DP nemam v podstaté¢ zZadné pfipominky. Z faktickych pfipominek bych
zminil jen nésledujici:

- Kap. 3: v avodni ¢asti, kde je zminén spojity LQ regulator pro linearni systém, by mél
byt uveden i pfislusny tvar kritéria, jehoz minimalizaci je ziskdn vysledny regula¢ni
zakon

- rovnice 3.9, a 3.10: zdpis by m¢l byt jednoznacny — neni zifejmé, zda jsou do sumy
zahrnuty oba ¢i jen prvni ¢len za znakem sumace



K obhajob¢ navrhuji, aby diplomant zodpovédél tyto otazky:

a) Jaky nedostatek pouzitého LQ regulitoru by bylo potieba pravdépodobné reSit
pri praktickém pouziti?

b) Omezenim funkéniho bloku v prostiedi DetStudio je, Ze neumozZiiuje prizpisobit
velikost lokalniho vektoru rozméru vektoru pouzitého jako skute¢ny parametr
pri volani funkéniho bloku. Jak byste tento problém reSil, kdyby byl potieba
pomocny vektor, jehoZ velikost by zavisela na rozmérech nékterého z parametri?

Diplomant splnil vSechny cile v plném rozsahu a zejména v teoretické Casti samostatné
nastudoval danou problematiku nad ramec zadani. Proto navrhuji hodnoceni
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