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Předložená diplomová práce obsahuje celkem 85 stran textu a je přiloženo DVD s textem práce a skripty a modely realizovanými v prostředí Matlab & Simulink. Seznam literatury obsahuje 18 položek, z nichž asi polovina jsou knižní publikace nebo odborné články, zbytek je dostupný z Internetu. Většina uvedených literárních pramenů je aktuální a souvisí s řešenou problematikou.

Téma a cíle diplomové práce a zvolené metody zpracování
Téma práce bylo jednoznačně vymezeno v zadání. Cílem diplomové práce bylo navrhnout prediktivní regulátor s uvažováním omezení na vstupech a dopředné znalosti průběhu žádané hodnoty a aplikovat jej na konkrétní laboratorní soustavu. V teoretické části se měl diplomant zabývat modelováním a identifikací systémů a především pak prediktivními regulátory vycházejícími ze vstupně výstupního a stavového popisu. V části implementační měl uvedené aplikovat na reálnou soustavu, obdržené regulační pochody porovnat s pochody při řízení PID regulátorem a diskutovat předpokládané přínosy prediktivního přístupu.
Práce je členěna mimo úvodu a závěru do dvou hlavních částí – teoretické a experimentální. Ty jsou pak rozděleny do dalších čtyř resp. tří kapitol. V první kapitole teoretické části jsou po krátkém úvodu týkajícího se historie a vymezení přínosu prediktivního řízení, uvedeny používané modely a účelové funkce. Dále je provedeno odvození prediktoru s ohledem na formu popisu řízeného systému, je ukázáno řešení účelové funkce a autor se v souladu se zadáním zabývá omezeními vstupů, stavů a výstupů. Následující dvě kapitoly zabývající se teorií související s tvorbou modelu řízeného systému a jeho identifikací. Poslední kapitola této části je věnována PID regulátorům a nastavením jejich parametrů.
V experimentální části diplomant nejprve popisuje řízenou soustavu motor – generátor GUNT RT 50 a uvádí, jakým způsobem provedl identifikaci jejího parametrického modelu. Poté se již zabývá simulací řízení této soustavy (předpokládám, že všechny experimenty byly provedeny na počítačovém modelu) PI regulátorem a několika variantami regulátorů prediktivních. Seřízení diskrétní analogie PI regulátoru provádí autor jednak experimentálně, ale také pomocí Kuhnovy metody (dvě varianty požadovaného průběhu regul. pochodu) a metody Åströma a Hägglunda. Regulátory prediktivní pak uvažuje ve dvou tvarech a dále se zabývá vlivem omezení a filtrace na akčním zásahu (několik různých penalizací a filtračních koeficientů). V případě prediktivního regulátoru vycházejícího ze stavového modelu je v práci také uvedeno posouzení vlivu volby pólů pozorovatele. Ve všech případech autor provádí hodnocení obdržených regulačních pochodů na základě kritérií IAE a ISE, což lze kladně hodnotit.
Celkové shrnutí a zhodnocení obdržených výsledků je uvedeno v rozsahu necelých dvou stran v závěru.

Formální úprava a jazyková úroveň diplomové práce
Po formální a jazykové stránce je předložená diplomová práce na relativně dobré úrovni. Obsahuje jen málo pravopisných chyb a překlepů. Nicméně, autor by se měl vyvarovat použití 1. os. j. č. a text práce raději celý psát výhradně v trpném rodě. Vytknout lze místy stylistickou neobratnost a nepřesné použití odborných pojmů. Práce je přehledná, s logickou stavbou a lze se v ní dobře orientovat. Kvalita ilustrací je dobrá, ale u grafů kreslených v Matlabu by mohla být při troše snahy navíc ještě lepší.


Připomínky a dotazy
Diplomová práce obsahuje některé formální a terminologické nedostatky, např. přechodová charakteristika je vždy reakcí na jednotkový skok a nikoliv na skok libovolné velikosti, v modelu není uvažována dvojnásobná časová konstanta, ale dvě různé, apod. Ve schématech by bylo vhodné kreslit při větvení spojů uzly a vyvarovat se nesmyslných konstrukcí (např. multiplexor následovaný terminátorem na obr. 2.3 na str. 48).
Nedostatky popisovaného charakteru naštěstí nijak neovlivňují hlavní obsah práce ani dosažené výsledky. Zejména lze pochválit provedení experimentální části práce, konkrétně části týkající se regulace, kdy autor pracuje systematicky a obdržené výsledky průběžně hodnotí, nejen subjektivně, ale také s využitím vhodných kritérií. Souhrnné hodnocení publikované v závěru práce je plně v souladu s v zadání uvedeným požadavkem na diskusi přínosu prediktivního řízení.

Na diplomanta mám tyto dotazy:
· Proč byla prováděna identifikace soustavy motor – generátor jen v rozsahu 1 až 5 V? Bude statická charakteristika vykazovat lineární průběh i mimo tento rozsah?
· Jak si diplomant vysvětluje, že ačkoliv předpokládá, že řízená soustava je lineární, tato vykazuje odlišné chování při nárůstu resp. poklesu vstupního napětí?
· Lze učinit jednoznačný závěr a vybrat pro uvažovanou experimentální soustavu nejlepší regulátor?


Závěrečné hodnocení
Diplomant prokázal, že zvládl složitou teorii prediktivního řízení a umí ji aplikovat i na modelu konkrétního dynamického systému. Přínosem práce je teoretický návrh a realizace několika variant prediktivních regulátorů a jejich vzájemné porovnání. Výsledky práce lze využít především ve výuce nebo při návrhu řízení jiných soustav v rámci laboratoře.
Stanovené cíle práce byly splněny, práci doporučuji k obhajobě a navrhuji klasifikaci stupněm
=  B  =.
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