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Předložená diplomová práce obsahuje 74 stran textu a je přiloženo CD s textem práce a skripty a simulačními schématy z prostředí Matlab & Simulink. Seznam literatury obsahuje 20 položek, z nichž většina je dostupná z Internetu.

Téma a cíle diplomové práce a zvolené metody zpracování
Hlavními cíli diplomové práce byly podle zadání návrh a aplikace stavového řízení laboratorní soustavy regulace výšky hladiny.
Práce je členěna mimo úvodu a závěru do dvou hlavních částí – teoretické a praktické. Ty jsou pak rozděleny do dalších pěti resp. sedmi kapitol. V první kapitole teoretické části autor ve stručnosti popisuje základní pojmy z oblastí teorie dynamických systémů, jejich popisu a modelování a identifikace. V další kapitole je ve stručnosti popsán způsob tvorby modelu řízeného systému. Regulací se pak v obecné rovině zabývá kapitola třetí. Následující části jsou věnovány jednak spojitému řízení PID regulátorem, kdy nad rámec zadání je uvedena metoda nastavení PI regulátoru na základě pólů uzavřeného obvodu (uvažováno je mimo jiné i řešení wind-up efektu), a pak diskrétnímu řízení stavovými regulátory. Zde diplomant nejprve uvádí stavový regulátor v základní podobě a pak i regulátor s astatickým členem, jehož návrh provádí metodou umístění pólů (Ackermannova formule) a který doplňuje deterministickým estimátorem úplného řádu.
V praktické části nejprve autor popisuje řízenou soustavu, pro kterou volí dva pracovní body a v nich soustavu identifikuje. Pro aproximaci nelineární soustavy byl zvolen systém 1. řádu. Výsledné dvě přenosové funkce se navzájem poměrně značně odlišují. Přes tuto skutečnost autor volí první z přenosů a na jeho základě postupně navrhuje analytickou metodou PI regulátor a stavový regulátor s estimátorem a regulační pochody ověřuje simulací a na reálném systému. V obou případech je snahou zajistit optimální regulaci na změnu žádané hodnoty, a ačkoliv to není v textu uvedeno, lze konstatovat, že je toho subjektivně dosaženo. Následně se autor zabývá případem, kdy je systém zatížen poruchou na výstupní veličině a uvádí výsledné regulační pochody pro PI i stavovou regulaci. I v tomto případě lze považovat dosažené výsledky za uspokojivé, jejich hodnocení autorem ale v práci chybí.

Formální úprava a jazyková úroveň diplomové práce
Po formální a jazykové stránce je předložená diplomová práce na dobré úrovni. Výsledný dojem nekazí ani několik terminologických a formálních chyb. Z textu práce je zřejmá jistá stylistická neobratnost při psaní odborných textů, nicméně práce je přehledná a lze se v ní dobře orientovat a stejně dobrá je i její grafická úprava. Vytknout lze skutečnost, že text je na mnoha místech psán v 1. osobě jednotného čísla, přičemž doporučován je spíše trpný rod. 

[bookmark: _GoBack]Připomínky a dotazy
Autor se místy dopouští drobných nepřesností a terminologických chyb. Spojité řízení nebude „pomocí vnějšího popisu systému“, ale spíše bude navrženo na jeho základě. Stejně tak diskrétní regulace nebude „pomocí vnitřního popisu“, ale bude z něho vycházet návrh stavového regulátoru. V odstavci 2.2.2 autor tvrdí, že při identifikaci měřil odezvu výstupní veličiny na jednotkový skok, což je v rozporu s průběhy na obr. 2.3 a 2.4. Nejedná se tedy o přechodové charakteristiky, ale o odezvy na konkrétní skokové signály.
Hlavním nedostatkem jinak poměrně zdařilé diplomové práce je nedostatečné hodnocení dosažených výsledků. V kapitolách 2.3, 2.4, 2.6 a 2.7 jsou uvedeny regulační pochody, z nichž je patrné, že bylo dosaženo uspokojivých výsledků regulace, nicméně v doprovodném textu není k tomu uvedeno žádné slovní či jiné hodnocení. Závěr práce pak přináší pouze souhrn toho, co a jakým způsobem bylo autorem v rámci jejího řešení provedeno. 

Na diplomanta mám tyto dotazy:
· V práci je návrh obou typů regulátorů prováděn na základě lineárního modelu, který byl získán výběrem jednoho ze dvou identifikovaných přenosů (měření odezvy bylo provedeno ve dvou pracovních bodech). Na základě čeho byl jako vhodnější zvolen právě první z přenosů? Nebylo by vhodnější v uvažované pracovní oblasti zvolit jeden pracovní bod a v něm provést linearizaci?
· Dokáže autor odhadnout průběh statické charakteristiky sledovaného nelineárního systému?
· Jaké jsou další možnosti regulace, kdyby bylo uvažováno více pracovních bodů?
· Ačkoliv jsou dosažené regulační pochody uspokojivé, postrádám v textu práce jejich hodnocení. Proč nebylo k posouzení jejich kvality použito např. některé ze známých kritérií? Mohl by diplomant nějaké uvést?
· Autor navrhuje v práci deterministický estimátor, kterým řídí systém zatížený šumem. Na str. 43 je zmíněna Kalmanova estimace. Byl by Kalmanův estimátor vhodnější pro řízení uvažovaného systému a příp. proč?

Závěrečné hodnocení
Diplomant v práci prokázal, že zvládl složitou teorii stavového řízení a umí ji aplikovat i na konkrétní dynamický systém. Přínosem práce je teoretický návrh a realizace diskrétního stavového regulátoru s estimátorem stavu. Výsledky práce lze využít především ve výuce nebo při návrhu řízení jiných soustav v rámci laboratoře.
Stanovené cíle práce byly splněny, práci doporučuji k obhajobě a navrhuji klasifikaci stupněm
výborně minus.
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