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PredloZena diplomova prace obsahuje 60 stran textu, pfilohu s ndvody o rozsahu 11 stran
a je prilozeno CD s textem prace, programy v LabVIEW, skripty a simula¢nimi schématy
v Matlabu a Simulinku a videozaznamy ilustrujicimi navrZené regulacni pochody. Seznam
literatury obsahuje 26 relevantnich polozek, z nichz je vétSina dostupnd z Internetu. Pouzité
literarni prameny jsou aktudlni.

Téma a cile diplomové prace a zvolené metody zpracovani

Hlavnim cilem diplomové prace bylo vyuziti nastrojii prostfedi Control and Simulation
Module prostiedi LabVIEW k modelovani, simulaci a fizeni laboratornich mechatronickych
systémt, konstrukci jejich charakteristik a jejich fizeni regulatory zvolené struktury. Soucasti
prace méla byt reSerSe problematiky tykajici se potfebnych programovych prostfedki a navrh
regulatori a nalezeni jejich optimalnich parametrti. Dale byla tikolem diplomanta realizace
simulacnich schémat a souvisejicich aplikaci v Matlabu a Simulinku a v grafickém jazyce G
s naslednym ovéfenim na nékolika laboratornich mechatronickych soustavach od spol. National
Instruments s moduly Quanser. K vybranym soustavam mély byt pfipraveny navody.

Prace je ¢lenéna mimo tvodu a zavéru do péti hlavnich kapitol. V prvni tfech kapitolach
je uveden zejména popis pouzitych programovych prostfedkii, popis mechatronickych
soustav a jejich identifikace. Tteti kapitola je vénovana teoretickému popisu zvolenych typti
regulatorti. Zbyvajici dvé kapitoly pak identifikaci soustav, nalezeni optimdlnich parametrti
regulatori a ovéreni jejich spravné funkce simulaci, i na redlnych laboratornich soustavach.
K tizeni soustavy QNET 2.0 VIOL diplomant zvolil standardni PID algoritmus a jeho
modifikaci ozna¢ovanou jako PIV. Pro soustavu QNET Rotary Pendulum byly zvoleny pro
vyhoupnuti kyvadla do vzpfimené polohy swing-up a PD regulator, pro balancovani pak LQ
stavovy regulator.

Hodnoceni dosaZenych vysledkti, predevsim na zdkladé obdrzenych regulaénich
pochodti, diplomant provadi priibézné ve 4. a 5. kapitole. Zavér je pak jiz spiSe prehledem
toho, co bylo v rdmci diplomové prace jejim autorem feSeno, vyjma stru¢né konstatace, ze
navrzené regulatory spolehlivé ovladaly oba vybrané mechatronické systémy.

Formalni uprava a jazykova uroven diplomové prace

Po formalni a jazykové strance je pfedlozena diplomova prace na dobré tirovni a obsahuje
jen velmi malo pravopisnych chyb ¢i preklepti. Z textu je vSak misty patrna jista stylisticka a
odborna neobratnost. Clenéni prace je na pomérné dobré tirovni, v textu je mozné se dobte
orientovat. Po grafické strance je prace primérnd, vétSina obrazk je, az na nékolik schémat
z LabVIEW, dobfre citelna.



Pfipominky a dotazy

Néktera predloZend schémata z LabVIEW jsou pfrili§ mala a nejsou proto dobre citelna.
Ocenit Ize ale jinak relativné peclivé a pfehledné provedeni vétsSiny programu v jazyce G. Misty
jsou pouzivany méné vhodné nebo neobvyklé vyrazy a pojmy (vétrak, houpnuti, stropovy
skok). Pfedlozené dva navody pro praci se soustavami by mohly byt podrobné;si.

Zpracovani feSené problematiky po teoretické i praktické strance je na dobré trovni. Byly
pouzity adekvatni metody a postupy a vysledky jsou dostate¢né komentovany.

Na diplomanta mam tyto dotazy:

* Ktery ze dvou navrzenych regulator(i pro vyhoupnuti kyvadla do vzpfimené polohy
hodnotite jako lepsi a proc?

* Prosim o vysvétleni formulace na str. 49, text pod obr. 5.1, zejména véta: , Pro regulatory
PD a Swing-up nebylo mozné zprovoznit regulaci, jelikoZ po aplikaci regulatort
nasledné neodpovidaly rozméry dat.”

Zavérecné hodnoceni

Diplomant v praci prokazal dobré znalosti z oblasti teorie fizeni a dokazal je aplikovat na
realnych laboratornich mechatronickych soustavach. Vysledky prace lze vyuzit pfedevsim ve
vyuce nebo pfi fizeni jinych soustav v ramci laboratore.

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