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PredloZena diplomova prace obsahuje 59 stran textu a je pfiloZeno CD s textem prace,
programy v LabVIEW a navody ke dvéma laboratornim tloham. Seznam literatury obsahuje
pouhych 7 poloZek, z nichZ je vétSina dostupna z Internetu. Pouzité literarni prameny jsou
aktudlni a souvisi s feSenou problematikou.

Téma a cile diplomové prace a zvolené metody zpracovani

Hlavnim cilem diplomové prace bylo vyuziti Control and Simulation Module prostfedi
LabVIEW kndvrhu a softwarové realizaci stavovych reguldtort vybranych laboratornich
soustav s estimatory uplného nebo redukovaného fadu. Soucasti prace méla byt reSerse
problematiky programovani v grafickém jazyce G a tvorby aplikaci v LabVIEW a potiebna
teorie stavového fizeni. Déale bylo ukolem diplomanta prakticky ovéfit navrzené stavoveé
regulatory v laboratornich podminkach a pfipravit navody k vybranym tloham.

Préce je ¢lenéna mimo tvodu a zdvéru do péti hlavnich kapitol. V prvni tfech kapitolach
je uvedena potfebna teorie stavového fizeni. Autor se zabyva stavovym popisem, estimatory
uplného i redukovaného fadu a ve strucnosti také navrhem stavového reguldtoru. Ve ctvrté
kapitole jsou ve stru¢nosti popsany knihovny Control Design and Simulation Module.

Stézejni pata kapitola obsahuje jednak popis a odvozeni matematického modelu prvni ze
soustav — QNET 2.0 Rotary Pendulum, ale pfedevsim také popis implementace aplikaci pro
simulaci a fizeni vjazyce G a dosazené vysledky. Vlivem chyby ve struktufe kapitol textu
prace (chybi ¢islovani u nadpisu), jsou informace tykajici se druhé soustavy — QNET 2.0 VTOL
— zafazeny poné€kud skryté taktéz v paté kapitole, v podobné struktufre jako u prvni soustavy.
U soustavy rotacniho inverzniho kyvadla byl po odvozeni matematického modelu navrzen
swing-up regulator a stavovy regulator. U soustavy VTOL, byly navrzeny stavové regulatory
ve dvou regulacnich smyckach. Vobou pripadech byly navrzené regulacni obvody se
stavovymi reguldtory a estimatory ovéfeny simulaci a nasledné aplikovany pii fizeni redlnych
laboratornich soustav.

Formalni tprava a jazykova troven diplomové prace

Po formalni a jazykové strance je pifedloZend diplomova prace na dobré tirovni, i kdyz
neni zcela prosta pravopisnych chyb (pfedev$im v interpunkci, misty jsou hrubé chyby ve
shodé podmétu s prisudkem). Vytknout lze misty také stylistickou a odbornou neobratnost.
Clenéni prace na pomémé dobré trovni, v textu je mozné se dobfe orientovat. Po grafické
strance je prace slabsi, pfedevsim z dvodu $patné citelnych schémat z LabVIEW. Prezentace
vysledkti v podobé grafii je naopak v poradku.



Pfipominky a dotazy

V textu prdce je jiz zminovand chyba ve znaceni kapitol, kdy zcela vypadlo ¢islovani u ¢asti
tykajici se soustavy VTOL (hlavni nadpis na str. 45).

Pfedlozena schémata z LabVIEW jsou pfilis mala a nejsou proto dobfe ¢itelna. Programova
realizace v jazyce G by mohla byt zpracovana peclivéji, coz by vyrazné zvysilo Citelnost. V praci
je pouzito velmi malo literarnich prament, pfi¢emZ na nékterych mistech zcela chybi odkazy na
né. Jinak je zpracovani problematiky po teoretické i praktické strance na dobré urovni. Byly
pouzity adekvatni metody a postupy a vysledky jsou dostate¢né komentovany.

Na diplomanta mam tyto dotazy:

* Jsou vSechny v praci pouZité stavové regulatory navrZzeny na zakladé minimalizace
kvadratického kritéria (Riccatiho rovnice)? (Ten je jako jediny uveden v teoretické ¢asti.)
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* Jaky je rozdil mezi estimatorem tplného a redukovaného fadku? Pro¢ fad redukujeme?

Zavérecné hodnoceni

Diplomant v praci prokazal dobré znalosti z oblasti teorie stavového fizeni a dokazal je
aplikovat na redlném laboratornim zafizeni. Vysledky prace lze vyuzit pfedevsim ve vyuce
nebo prfi ndvrhu stavového fizeni jinych soustav v ramci laboratofe.

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