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Předložená diplomová práce obsahuje 68 stran textu a je přiloženo CD s textem práce, el. schématem a návrhem DPS, programy v jazyce C a výkresovou dokumentací. Seznam literatury obsahuje 14 položek, z nichž většina pochází z Internetu.

Téma a cíle diplomové práce a zvolené metody zpracování
Hlavním cílem diplomové práce byl návrh a konstrukce laboratorního modelu „Kulička na nakloněné rovině“. Součástí modelu měla být jednotka, která zajistí řízení polohy kuličky s využitím regulátoru zvolené struktury, založená na modulu s mikrokontrolérem Atmel řady ATmega a naprogramovaná v autorem zvoleném vývojovém prostředí. Realizovaná řídicí jednotka měla dále umožnit připojení laboratorního modelu k průmyslovému regulátoru nebo k PC prostřednictvím měřicí karty.
Práce je členěna mimo úvodu a závěru do dvou hlavních kapitol. První z nich se v úvodu podrobně zabývá volbou varianty provedení konstrukce modelu a popisem jednotlivých komponent potřebných k jeho sestavení. Následuje popis základních způsobů měření polohy kuličky. Dále pak autor popisuje vlastní konstrukci a stavbu modelu. V další části, nazvané Identifikace systému, je mimo samotné identifikace i odvození matematicko-fyzikálního modelu s využitím Lagrangeových rovnic II. druhu. Obdržená nelineární diferenciální rovnice je zjednodušena a ve zvoleném pracovním bodě linearizována, je stanoven přenos a sestaven stavový popis systému. Na základě experimentální identifikace jsou nalezeny potřebné parametry. Autor text doplnil o záznamy měření na laboratorní soustavě a provedl kritické hodnocení několika variant popisu, které ověřoval pro různé skokové změny náklonu roviny.
Stěžejní druhá kapitola obsahuje popis realizace řídicí jednotky. Konkrétně je detailně uveden popis jednotlivých dílčích obvodů a programové realizace ve vývojovém prostředí Atmel Studio v jazyce C. Součástí této kapitoly je i návrh PID regulátoru a jeho diskrétní PSD analogie realizovatelné prostřednictvím mikrokontroléru. Parametry regulátoru jsou získány na základě simulačních experimentů v prostředí Matlab & Simulink.

Formální úprava a jazyková úroveň diplomové práce
Po formální a jazykové stránce je předložená diplomová práce na dobré úrovni. Výsledný dojem nekazí ani několik málo terminologických a formálních chyb. Práce je přehledná s logickou stavbou a lze se v ní dobře orientovat. Grafická úprava je taktéž na velmi dobré úrovni.



Připomínky a dotazy
Práce obsahuje několik chyb formální i faktické povahy, nicméně tyto naštěstí neovlivňují hlavní obsah práce a ani dosažené výsledky. Jejím nedostatkem je, že neobsahuje záznamy regulačních pochodů na laboratorním systému, ale pouze výstupy ze simulací. Větší prostor by si zasloužil i popis realizace propojení zkonstruovaného laboratorního systému s PC resp. s průmyslovým regulátorem. K tomuto je v práci uvedeno jen několik poznámek, a to i přes to, že byla prostřednictvím měřicí karty naměřena data potřebná k identifikaci parametrů modelu. Popis obvodů externího vstupu a výstupu v práci uveden je, nicméně už se ale z textu nelze dozvědět, jaká byla použita měřicí karta a pomocí jakého softwaru bylo měření provedeno.

Na diplomanta mám tyto dotazy:
· Řízení laboratorního modelu je realizováno PSD regulátorem. Jaký jiný typ regulátoru byste pro vámi zkonstruovaný systém doporučil?
· V práci nejsou bohužel uvedeny regulační pochody na reálném systému. Pokud jsou k dispozici jejich záznamy, mohl byste je ukázat v rámci obhajoby?

Závěrečné hodnocení
Diplomant v práci prokázal, že zvládl návrh, konstrukci i praktickou realizaci a řízení nestabilního systému s rychlou dynamikou. Provedl mnoho technické, experimentální a programovací práce, pracoval prakticky samostatně a prokázal správnost navrhnutých řešení simulací na počítači i na reálné soustavě. Nutno také poznamenat, že provedení zkonstruovaného laboratorního modelu je velmi zdařilé.
[bookmark: _GoBack]Stanovené cíle práce byly splněny, práci doporučuji k obhajobě a navrhuji klasifikaci stupněm
výborně.
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