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Diplomová práce obsahuje text v rozsahu 107 stran, rozdělený do 10ti kapitol. Svým rozsahem 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 a soubory naměřených dat realizovaných experimentů.
Hlavním cílem diplomové práce, vyplývajícím ze zadání práce, byl návrh a softwarová realizace řídicího systému modulární soustavy „Quanser QNET Physics and Dynamics“ od fy National Instruments. Jedná se model systému, který je umístěn v modulu základny NI ELVIS II+. Tato základna umožňuje snadnou práci s celou řadou modelů systémů vhodných jako objekty řízení. Pro vybraný systém bylo tedy cílem práce realizovat popis uvedeného systému a na jeho základě navrhnout a realizovat regulátor v prostředí software LabVIEW. 
Diplomant se v úvodu zpracování práce věnuje, ve formě rešerše, popisu tvorby aplikací v LabVIEW a v něm integrované knihovny „Control Design and Simulation Module“. Tento popis je proveden, poměrně podrobně a přehledně, v kapitolách 1. a 2. Následně byl proveden podrobný popis primárně vybrané soustavy, „Quanser QNET Physics and Dynamics“. Při provádění analýzy systému bylo, na jejím základě, rozhodnuto diplomantem o změně typu regulované soustavy, za soustavu „QNET 2.0 Vertical Take-off and Landing“ (VTOL). Jedná se o soustavu modulárního systému pro demonstraci základů letové dynamiky. Popis této soustavy je proveden již podstatně stručněji. Se změnou regulované soustavy lze souhlasit, vzhledem k omezeným možnostem provádění regulačních experimentů na původně vybrané soustavě.
V následujících kapitolách práce se diplomant podrobně věnuje návrhu vlastního PID regulátoru a metodám pro návrh jeho parametrů. Popis návrhu regulátoru začíná nejprve popisem jeho implementace v prostředí LabVIEW. Vlastní návrh regulátoru byl diplomantem pojat poměrně podrobně. Při návrhu regulátoru byly zohledněny i takové aspekty návrhu, jako je vyřešení obvodů „beznárazového“ přepínání a obvodů anti-windup.  Na kapitolu vlastního návrhu regulátoru je řešen okruh problematiky identifikace parametrů regulátoru. Pro stanovení parametrů regulátoru byly vybrány čtyři metody, metoda Zieglera a Nicholse, Tyreuse a Luybena, Cohen Coona a požadovaného modelu. Testování bylo provedeno opět pečlivě a je završeno jejich experimentálním „doladěním“. Průběhy regulačních pochodů jsou vyhodnoceny převážně subjektivně a použitím kritérií IAE a ISE. Závěrečná kapitola obsahuje demonstraci dosažených výsledků a podrobné vyhodnocení provedených experimentů. 
Formální a jazyková stránka předložené diplomové práce je na dobré úrovni. V textu lze nalézt několik pravopisných chyb, překlepů a je použito několik nestandardních slovních obratů a frází, 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 otázku:

· Čím si lze vysvětlit kmitavý průběh regulované veličiny v regulačních pochodech při testování reálného systému?
Předloženou diplomovou práci doporučuji k obhajobě a navrhuji hodnocení: 
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