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Téma prace: Navrh PID regulatoru pro fizeni systémii s dopravnim zpozdénim metodou
MOMI

Zasady pro vypracovani: Prace je zaméfena na praktické ovéteni vlastnosti metody MOMI
nastaveni PID regulatoru pro jednorozmérové linearni systémy s dopravnim zpozdénim.
Parametry regulatoru budou urceny na zdklad¢ kritéria optimalniho modulu s vyuzitim
charakteristickych ploch ziskanych ndsobnou integraci ptechodové charakteristiky. Vlastnosti
metody budou dle moznosti ovéfeny na realné soustavé a budou srovnany s vlastnostmi
alespon jedné alternativni metody. Teoreticka ¢ast ma obsahovat uvedeni do problematiky a
popis vyuzitych metod. Prakticka ¢ast bude obsahovat namétené odezvy v podob¢ grafii a
vypocetni skripty.

Hodnoceni prace

Naplnéni cilu prace, uplnost a obsahova spravnost:

Teoreticka ¢ast prace obsahuje uvod do problematiky a piehled nékterych metod nastaveni
PID regulatoru, véetné¢ metody MOMI. Nastaveni metodou MOMI bylo nastudovano z ¢lanku
v angli¢tin€. V rdmci praktické realizace byly vytvofeny skripty pro nastaveni regulatoru na
zéklad¢ namétfenych dat a vlastnosti jednotlivych metod byly porovnadny pomoci simulace pro
skupinu procesti. Dale byly vlastnosti metod porovndny pro fizeni realného procesu s
neznamou dynamikou. Tim byly splnény vSechny cile prace.

I kdyz se nejedna o zavazné nedostatky, text obsahuje pomérné¢ hodné neptesnosti, napf.
"(proporcionalni regulované systémy) maji tu vlastnost, Ze po vychyleni z rovnovaZzného
stavu jsou téméf vzdy schopny dosdhnout na novy rovnovazny stav bez jakékoliv pomoci
regulatoru" (str. 17), "po vyvedeni (integracni soustavy) z rovnovazného stavu se vystupni
signal méni konstantni rychlosti" (str. 17), postup dle Obr. 1.6 je vyuzitelny i pro obecngjsi
tvar pfenosu nez (1.4), "odezvu na skokovy vstupni signal y(t)" (str. 25, mé byt u(t)), rovnice
(4.9) neplati ptesné, ale s jistou chybou, "proti proudovému piepéti” (str. 52), "bylo vyuzito
regulatoru, ktery byl implementovan piimo v mikroprocesoru" (str. 52). Sipka zp&tné vazby
na Obr. 1.2 ma smétovat do fidiciho systému.

V kap. 6.3 a 8.2 jsou uvedena vysledna nastaveni regulatoru pro jednotlivé metody, ale chybi

mezivysledky, které by umoznovaly Iépe porovnat metody, popt. posoudit spravnost - zejm.
nalezené hodnoty K,T .7 ,4,, T; .

Komplexnost a ndro¢nost: stiedni.

Formalni iroven prace:




Logicka stavba textu je v pfevazné miie v potfadku. Urcitou nelogicnosti je, Ze vysledna
nastaveni pro simulované systémy v kap. 6.3 jsou uvedena diive nez detaily vypoctu
nastaveni v kap. 8.2. Stylistickd Groven je mirn¢ slabsi.

Dotazy k obhajobé:

- I kdyZ metoda MOMI davé uspokojivé odezvy pro redlny proces, vysledky zcela
neodpovidaji simulacim, napt. v porovnani s Kuhnovou metodou je dokonce odezva
pomalejsi, coz u simulaci nikdy nenastalo. Co by mohlo byt pti¢inou ?

Praci doporuéuji k obhajobé a hodnotim stupném velmi dobie.
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