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Diplomová práce obsahuje text v rozsahu cca 70 stran (včetně příloh), rozdělený do 6ti kapitol. Svým rozsahem tak splňuje požadavky na zpracování tohoto typu práce. Součástí práce je datový nosič CD, s vlastním textem práce, zdrojovými kódy vytvořenými v použitém software LabVIEW, Matlab & Simulink, soubory naměřených dat realizovaných experimentů ukázkových řešení vytvořených laboratorních úloh a videozáznamy regulačních pochodů.
Hlavním cílem diplomové práce, vyplývajícím ze zadání práce, bylo využití simulačních nástrojů Matlab & Simulink a Control Design and Simulation Module prostředí LabVIEW k modelování, simulaci a řízení vybraných typů mechatronických systémů. Mechatronické systémy vybrané pro analýzu jejich chování a následné řízení, zvolil diplomant systémy od výrobce laboratorní techniky, společnosti „Quanser“. Jedná se o pneumatický systém (QNET 2.0 VTOL – „Vertical take-off and landing“) a systém rotačního inverzního kyvadla (QNET 2.0 Rotary Pendulum). Jedná se modely systémů, které jsou určeny pro umístění do univerzálního modulu základny,  označované výrobcem NI, jako NI ELVIS II+. Tato základna umožňuje snadnou práci s celou řadou modelů systémů vhodných jako objekty řízení.
Diplomant se v úvodu zpracování práce věnuje, ve formě rešerše, popisu prostředků pro modelování, simulaci a řízení. Je zde uveden popis prostředí Matlab & Simulink a LabVIEW a v něm integrované knihovny „Control Design and Simulation Module“. Tento popis je proveden v dostatečném rozsahu, společně s popisem řízených systémů, v kapitolách 1. a 2. Kapitola 2. obsahuje identifikaci parametrů vybraných mechatronických systémů.

Kapitola 3. obsahuje popis vybraných typů regulátorů. Pro pneumatický systém byl proveden návrh a realizace regulátoru typu PIV, jehož struktura vychází z klasického PID regulátoru. Pro systém rotačního inverzního kyvadla diplomant zvolil stavový – LQ regulátor. Oba typy regulátorů jsou, v dostatečném rozsahu, analyzovány a v kapitole 4. a 5. je provedeno jejich simulační a praktické testování. Podle prezentovaných výsledků v textu práce byly realizované struktury regulátorů úspěšně otestovány při řízení vybraných mechatronických systémů.
Přílohy Diplomové práce obsahují zpracované návody řešení k laboratorním úlohám, vytvořeným pro vybrané typy mechatronických systémů. Návody jsou zpracovány v dostatečném rozsahu a umožňují tak jejich využití např. při výuce v laboratořích specializace, nebo demonstraci funkčních možností těchto systémů. 
Formální a jazyková stránka předložené diplomové práce je na dobré úrovni. V textu lze nalézt několik „překlepů“ a nestandardních slovních obratů a frází (např. na str. 37, „zisk parametrů z identifikace“, text přílohy na str. B-3, „jednokoncový rotační enkodér“ atp.), které by bylo vhodné nahradit výrazy obvykle využívanými v technické praxi. Práce je zpracována přehledně, s vhodnou logickou stavbou. Vzhledem k jejímu strukturovanému zpracování umožňuje snadnou orientaci v samotném textu.

Závěrem lze konstatovat, že diplomant zvolil správný postup řešení, kdy všechny body zadání řeší v potřebném rozsahu. Tím prokázal schopnost samostatně řešit zadané cíle diplomové práce. Všechny body vyplývající ze zadání práce byly splněny a tím práce splňuje požadavky kladené na tento typ závěrečných prací. 
Diplomant by mohl při obhajobě zodpovědět následující otázky:

· Vysvětlete význam a způsob identifikace parametrů „motoru“ Lm a Rm přenosu určeného rovnicí (2.1), na str. 27, jaký typ „motoru“ je v systému použit?
· Jakým způsobem jste ověřil shodu identifikovaných přenosů řízených soustav s jejich reálnými protějšky?
Předloženou diplomovou práci doporučuji k obhajobě a navrhuji hodnocení: 
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