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Cílem práce bylo navrhnout a aplikovat prediktivní regulátor laboratorní soustavy s uvažováním omezení vstupů a dopředné znalosti průběhu žádané hodnoty.
V teoretické části práce je popsáno prediktivní řízení – historie, princip, modely, účelová funkce, je ukázáno odvození prediktoru pro vstupně-výstupní i stavový popis, způsob minimalizace účelové funkce a definice různých typů omezení. Dále je popsán způsob tvorby modelu a identifikace neznámých parametrů, PID regulátor a metody pro jeho nastavení. V experimentální části je popsána řízená soustava motor-generátor. Pro získání informace o vlastnostech řízené soustavy je změřena statická charakteristika a několik přechodových charakteristik. Pro získání referenčního regulačního pochodu je použit číslicový PI regulátor s různými nastaveními. Prediktivní regulátor vychází ze dvou typů dynamických modelů řízené soustavy – ze vstupně-výstupního popisu a ze stavového popisu. Je studován vliv znalosti, či neznalosti omezení akční veličiny na průběh regulačního pochodu v závislosti na penalizaci přírůstků akční veličiny a použitého filtračního koeficientu. Je také ukázáno, jak se změní regulační pochod, pokud nemá regulátor znalost budoucího průběhu žádané hodnoty. Podobné experimenty jsou provedeny i pro stavový regulátor, kde jsou místo filtračního polynomu voleny póly stavového pozorovatele. V závěru práce jsou shrnuty a diskutovány výsledky.
Cílem práce bylo zjistit, zda má znalost či neznalost omezení akční veličiny vliv na regulační pochody a jaké jsou limity pro použití prediktivního regulátoru pro konkrétní soustavu vykazující chování proporcionálního systému se setrvačností druhého řádu a reálnými póly. Ukázalo se, že informace o omezení se v tomto konkrétním případě projeví velmi málo na rozdíl od znalosti budoucího průběhu žádané hodnoty. Z pohledu kvality regulačního pochodu bylo dosaženo lepších výsledků než s běžným PID regulátorem.
Práce má logickou strukturu. Praktická část je poměrně rozsáhlá. Student provedl množství experimentů a dovedl si vytvořit systém a výsledky prezentovat přehledným způsobem.
Rešerše i diskuze výsledků je na dobré úrovni stejně tak i formální stránka práce. V práci je uvedeno dostatečné množství literárních zdrojů a jsou korektně citovány.
Nejvyšší míra podobnosti je 5 %. Byly nalezeny dvě závěrečné práce, u kterých je míra podobnosti 5 %. Nejedná se o plagiát.
Všechny body zadání byly splněny a práce splňuje požadavky kladené na tento typ závěrečných prací.




Diplomant by měl při obhajobě zodpovědět následující otázky:

1. [bookmark: _GoBack]Používal jste analytické řešení účelové funkce nebo metody kvadratického programování?
2. Dostal jste se během experimentů do situace, kdy by prediktivní regulace byla nestabilní?

Předloženou diplomovou práci doporučuji k obhajobě a navrhuji hodnocení: C
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