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PiedloZend diplomova prace obsahuje 107 stran a je pfiloZeno CD stextem prace,
programy v LabVIEW, skripty v Matlabu a naméfenymi daty z provedenych experiment(i na
laboratornich soustavach. Seznam literatury obsahuje 22 polozek, z nichz je vétSina dostupna
z Internetu. PouZité literdrni prameny jsou aktudlni a souvisi s feSenou problematikou.

Téma a cile diplomové prace a zvolené metody zpracovani

Hlavnim cilem diplomové prace byl navrh a realizace fidiciho systému moduldrni soustavy
Quanser QNET Physics and Dynamics osazené v zakladné NI ELVISII+. V teoretické ¢asti prace
méla byt provedena reSerSe problematiky grafického programovani vjazyce G a tvorby
aplikaci v prostfedi LabVIEW s vyuzitim Control Design and Simulation Module. Dale mél
byt navrzen reguldtor zvolené struktury, v¢. nalezeni jeho optimalnich parametrii. V ¢asti
implementacéni se mél diplomant zabyvat tvorbou simulaénich schémat a aplikaci v jazyce G
a provést méfeni a fizeni laboratorni soustavy.

V prvni kapitole jsou struéné popsany zaklady tvorby aplikaci v LabVIEW a rozsifujici
knihovna Control Design and Simulation Module. Ve druhé a tfeti kapitole se diplomant
podrobné vénuje popisu soustavy Physics and Dynamics a soustavy VTOL, ktera byla
z objektivnich divodi nakonec v praci pouzita pro praktické ovéfeni navrzenych postupti. Ve
¢tvrté a paté kapitole je pak struc¢ny popis PID regulatorti a vybranych metod pro nastaveni
jejich parametrti.

Stézejni ¢ast prace se nachazi v kapitolach 6 az 10. Prvni dvé kapitoly se zabyvaji tvorbou
softwarové aplikace a popisem jeji implementace v prostfedi LabVIEW. Diplomant pouzil
vlastni softwarovou realizaci PID reguldtoru v¢. beznarazového piepinani auto/manuadl a anti-
windup modifikace. Osma kapitola je vénovana experimentalni identifikaci soustavy VIOL,
ktera vykazuje nelinearni chovani. Byl zvolen vhodny pracovni bod a dynamika soustavy byla
aproximovana linedarnim modelem 4. fadu. V nasledujici devaté kapitole diplomant provedl
vypocet optimalnich parametri PID reguldtoru s vyuzitim nékolika vybranych metod.
Konkrétné se jedna o metody Zieglera a Nicholse, Tyreuse a Luybena, Cohen Coona a
pozadovaného modelu. Obdrzené regulaéni pochody jsou hodnoceny subjektivné i pomoci
kritérii IAE a ISE. V posledni desaté kapitole jsou zdznamy experiment(i provedenych na
realném laboratornim modelu a podrobné hodnoceni regulac¢nich pochodli pfi rtzném
sefizeni PID reguldtoru. Na zakladé vysledkii regulace redlného systému diplomant provedl
podrobnou analyzu chovani regulatoru a navrhl korekci nastaveni PID regulatoru vedouci ke
kvalitnéjsim regulacnim pochodtim.

Formalni uprava a jazykova uroven diplomové prace

Po formalni a jazykové strance je pfedlozenda diplomova prace na dobré trovni. V textu se
vyskytuje relativné malo pravopisnych chyb a preklepti. Prace je pfehledna s logickou stavbou



a lze se v ni dobfe orientovat. Grafickd tprava je na velmi dobré trovni, vSechny pouzité
ilustrace jsou kvalitni.

Pfipominky a dotazy

Teoreticka c¢ast prace, v¢. reSerSe feSené problematiky, je zpracovdna aZz na nékteré
terminologické nedostatky, zptisobené predevsim faktem, Ze ceStina neni autorovym rodnym
jazykem, a méné vhodné formulace, na jesté rozumné trovni. Uvedené Ize fict i o ¢asti aplikacni,
jejiz rozsah a zpracovani odpovida zadani a dostatecné ilustruje diplomanttv pfinos k feSené
problematice. Prakticka c¢ast prace je zpracovana velmi peclivé. Diplomant realizoval mnoho
experimentt, které podrobné zdokumentoval a provedl jejich hodnoceni. Ocenuji také fakt, ze
pracoval prakticky zcela samostatné.

Na diplomanta mam tento dotaz:

* Rizeny laboratorni systém je nelinedrni. Navrzeny PID regulator fidi optimaIné systém
ve zvoleném pracovnim bodé. Jakym zplisobem by bylo moZné jej fidit v celém
pracovnim rozsahu?

Vyjadfeni k vysledku kontroly ptivodnosti prace

Lze konstatovat, Ze pfedlozena diplomova prace neni plagiat. Nalezené shody s jinymi
texty jsou minimalni a netykaji se stéZejnich ¢asti prace.

Zavérecné hodnoceni

Diplomant v praci prokdzal, ze zvladl navrh a programovou realizaci fidictho systému
nelinedrniho dynamického systému VTOL. Vysledky prace lze vyuzit pfedevSim v rdmci
vyuky v laboratofi.

Stanovené cile prace byly splnény, praci doporucuji k obhajobé a navrhuji klasifikaci
stupném
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