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Diplomant se zabyval navrhem a realizaci laboratorniho zafizeni s jednim analogovym vstupem a
vystupem vhodné pro demonstraci fizeni spojitych dynamickych systémi. Na této soustavé mél
ukézat pouziti regulatort uvadénych v ramci SO Rizeni procest. Diplomant navrhl a realizoval
jednoduchou tepelnou soustavu s jednim vystupem (méfena teplota) a jednim vstupem (piikon
topné zarovky). V souladu se zadanim DP pro regulaci pouzil dva typy regulatorti. Standardni
spojity PID regulator realizoval jak v prostfedi MATLAB, tak s vyuzitim PLC. Druhy pouZity
regulator byl diskrétni regulator navrzeny metodou Pole Placement jak v zakladnim tvaru, tak i
s integraénim charakterem. PID regulator i diskrétni regulator navrhl diplomant s vyuzitim
aproximac¢niho ptfenosu druhého tadu urcené¢ho z prechodové charakteristiky modelu. Na zavér
provedl regula¢ni experimenty a jejich vyhodnoceni. Lze konstatovat, Ze cile DP byly splnény.

V prvni Casti prace se diplomant zabyva problematikou popisu dynamickych systémi a jejich
charakteristikami. Déle jsou uvedeny dvé metody urceni aproximacniho ptenosu z pfechodové
charakteristiky. Prvni Cast prace je ukoncena popisem PID regulatoru a navrhu diskrétniho
regulatoru metodou umisténi pold. Druhd ¢ast je vénovdna navrhu modelu, identifikaci
aproximacniho pfenosu, nadvrhu a nastaveni regulatord. Na zavér jsou uvedeny ukazky regulac¢nich
prabéhd.

Formalni tirovent DP je na dobré urovni. V textu je jen minimum nesrovnalosti jako napt. odkaz na
neexistujici ¢islo tabulky (str. 27) ¢i Spatné Cislo rovnice (str. 40). V popisné ¢asti diplomat obcas
pouziva nejasné formulace. Napf. na str. 30 je uvedeno, ze P regulator ma ,dobré stabilni
vlastnosti, na str 28 ,,Zdkladni princip ¢innosti reguldtoru je ve vyhodnoceni regulacni odchylky”,
na str. 36 ,,Polynomy jsou vyjadrené posloupnosti cisel, ktera se nazyvaji koeficienty polynomu‘
nebo na str. 54 ,,PI regulator v PLC disponuje sofistikovanéjsi matematikou*. Néktera tvrzeni jsou
zavadéjici, ,,... kpresného navrhu (regulacniho obvodu) je potieba znat diferencialni rovnici.
Naslednym zpracovanim pomoci matematicko-fyzikalni analyzy se dospéeje k matematickému
modelu systemu* (str. 40) ¢i chybna — informace, ze mikroprocesor ATmegal6-16AU je 16bitovy
(str. 16).

Po obsahové strance mi V teoretické casti (kap. 1.15.1) chybi informace, jak se uréi polynom R
diskrétniho 2DOF reguléatoru. V praktické ¢asti postraddm schéma zapojeni fidici jednotky modelu
a informace o podminkach identifikaéniho experimentu, jak byl zméfen a s jakym intervalem
vzorkovani. U regulac¢nich experimentti by mél byt uveden i priibéh akéni veli¢iny, aby bylo mozné
zjistit, zda doSlo kjejimu omezeni. Ztextu neni zifejmé, jak byl realizovan spojity PID
v MATLABU.

Pti obhajobé DP by mohl diplomant odpoveédét na tyto otdzky:
1) Podle ¢eho se pozna kolikabitovy je procesor?
2) Vysvétlete, jak se urci polynom R diskrétniho 2DOF regulatoru navrzeného metodou
umisténi pola?

Diplomovou praci pana Tomése Novaka doporucuji k obhajob¢ a hodnotim stupném ,,C“

v Pardubicich 27. 8. 2020
doc. Ing. FrantiSek Dusek,CSc.



