Posudek oponenta diplomové práce

Student: Bc. Radek Mandík
Název práce: Řízení rotačního inverzního kyvadla Quanser QNET
Studijní program: N0714A150005 Automatické řízení

Předkládaná práce má cca 60. stran textu s přiloženým CD se zdrojovými kódy vytvořené aplikace a vlastním textem diplomové práce. Je věnována aktuální problematice aplikace řídicích algoritmů v automatizaci, pro řízení mechatronických systémů. Seznam použité literatury obsahuje 16 položek. Převážná část těchto položek vychází z aktuálních internetových zdrojů.

Cílem práce bylo navrhnout a realizovat řídicí systém soustavy „Quanser QNET 2.0 Rotary Pendulum“. Pro testování realizovaného řídicího systému měl být sestaven simulační model regulovaného, mechatronického, systému.  

Práci lze pomyslně rozdělit na část teoretickou a praktickou. Teoretická část přechází plynule v část praktickou, bez striktního rozdělení.

V teoretické části se diplomant věnuje popisu základů programování aplikací v prostředí LabVIEW a příslušného simulačního a řídicího modulu. Dále je zde uveden popis vybraných typů regulátorů a metod pro matematické modelování, s využitím metod matematicko-fyzikální analýzy.

Praktická část je věnována modelování a řízení zvoleného systému. V úvodu je uveden popis mechatronického modelu „Rotačního kyvadla“, který je prezentován v dostatečném rozsahu. Z tohoto úvodního popisu diplomant vychází při tvorbě matematického modelu. Matematický model je vytvořen s využitím matematicko-fyzikální analýzy a jeho funkce je ověřena v prostředí software MATLAB SIMULINK. Vytvořené simulační modely však nejsou součástí přílohy diplomové práce, což je v tomto případě drobným nedostatkem. Přiložení vytvořeného modelu by usnadnilo případné ověření chování modelu a ověření vlivu změny jednotlivých parametrů modelu na jeho chování. V práci též chybí porovnání chování modelu s jeho reálným protějškem, což by se v tomto případě dalo očekávat. Ve stěžejní části práce diplomant vytvořil software pro řízení modelu a navrhnul a úspěšně otestoval zvolený typ regulátoru na reálném systému. Vytvořené grafické rozhraní řídicího software působí na případného uživatele přehledně, a tudíž je příslibem přívětivého, intuitivního, ovládání. Diplomant implementoval do řídicího software regulátor typu LQ, což je pro tento typ systému jistě správná volba. Řešení regulátoru byl nucen rozdělit na dvě části. Na část pro „vyšvihnutí“ kyvadla z klidové polohy a část stabilizující polohu kyvadla ve svislé poloze. Obě tyto části byly diplomantem úspěšně, a správně, vyřešeny. Výsledkem je tedy plně funkční softwarová aplikace pro řízení vybraného systému, plně v souladu se zadáním cílů diplomové práce.

Po formální stránce je práce na dobré úrovni. Text práce je zpracován čistě a přehledně. Kvalita textu je ale, v některých případech, poněkud snížena „obtížnější čitelností“ některých obrázků. V textu je minimum překlepů a formálních chyb. Některé kapitoly by si ale zasloužily podrobnější popis. Například kapitola zabývající se simulací a ověření chování matematického modelu systému, včetně začlenění výsledných souborů do přílohy práce, tak, jak již bylo uvedeno výše.

V závěru práce diplomant stručně shrnuje dosažené výsledky své diplomové práce.


Student by měl během obhajoby zodpovědět následující otázky:

· S jakým rozlišením pracují snímače úhlů natočení kyvadla v horizontální a vertikální rovině? 
· Testoval jste chování regulovaného systému při změně polohy kyvadla v horizontální rovině? 


Závěrem lze konstatovat, že cíle práce byly splněny. Práce odpovídá požadavkům kladeným na tento typ závěrečných prací. Diplomant prokázal velmi dobrou schopnost samostatně a úspěšně řešit zadané cíle diplomové práce, a tudíž předkládanou diplomovou práci doporučuji k obhajobě a navrhuji hodnotící stupeň A.
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