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Cilem diplomové bylo vytvofit programovy modul implementujici LQ regulator v malém
fidicim systému AMiNi4DS a ovéfit jeho funkei.

V teoretické ¢asti prace jsou uvedeny zaklady teorie stavového fizeni — stavovy popis, syntéza
stavovych regulator — konkrétné navrh LQ regulatoru v diskrétni oblasti pro koneény i
nekonecny horizont. Pro sledovani zadané hodnoty je pouzit pozadavek asymptotického
sledovani. Dale je uveden problém deterministické i stochastické estimace stavovych velicin.

V praktické ¢asti prace je nejprve v prosttedi MATLAB vytvofen a odladén algoritmus LQ
regulatoru a jsou provedeny simulace regula¢nich pochodl pro vybrané dynamické systémy.
Jsou provedeny simulace pro porovnani vlivu volby vahovych matic. Pro implementaci LQ
regulatoru v fidicim systému AMiNi4DS je vytvoren modul v jazyce strukturovaného textu,
ktery piebira parametry vypoctené v MATLABu a vraci akéni zdsah. V praci je popsan fidici
systtm AMiNi4DS vcetné vyvojového prostiedi DetStudio. Funkénost modulu je ovérena
experimentalné aplikaci realizujici fizeni redlného systému. Je pouzit estimator stavl
vytvofeny v ramci jiné diplomové préce, fizeny systém je realizovan pomoci HW simulétoru a
pro generovani zadané hodnoty a zaznam prub&hu experimentu je pouzila méfici karta
LabJack. Experimentalni pochody jsou porovnany se simulacemi MATLABu.

Aplikace stavového fizeni je zalozena zejména na pouziti maticovych operaci. S naristem
vypocetniho vykonu a moznostmi pouzivat rizné knihovni funkce je mozné tyto metody
aplikovat i v riznych primyslovych systémech a v ptipadé, ze pouziti standardnich postupii
nepostacuje, dosahnout tak lepsich vysledki.

Diplomant prokazal velmi dobré znalosti z oblasti stavového fizeni a byl schopen zadany kol
vyresit a aplikovat. Vytvoftil navrhovy a simula¢ni software v prostiedi MATLAB a modul pro
fidici systtm AMIiNi4DS. Porovnidnim realnych a simulovanych experimentli potvrdil
spravnost navrhnutého fesent.

Prace je Clenéna piehledné a je velmi dobie zpracovdna po obsahové i formalni strance.
Obsahuje minimum chyb. K praci mam nasledujici pfipominky:

1. Misto ,,vystupni veli¢ina® bych doporucoval pouzivat ,regulovana veli¢ina“. Ak¢ni
veli€ina je také vystupni veli¢inou — regulatoru.

2. Str. 36 — peklep ve véte ,,V simulaci se napocitava se...

Obr. 3.2 a 7.5 — chybi Sipka

4. Str. 60 — posledni véta ,,odchylky mohly...*

(8]



Diplomant by mé¢l pfi obhajobé prace zodpovédét nasledujici otazku:
1. Pro¢ jsou pro experimentalni regulacni pochody zvoleny jiné pienosy, nez co byly

simulovany? HW simulétor by je neumoziioval pouzit?

Diplomant splnil v§echny body zadéani prace. Prace splituje pozadavky kladené na praci tohoto
typu, doporucuji ji k obhajob¢ a hodnotim stupném vyborné.
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