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Téma diplomové Navrh robustné stabilizujicich regulatori pro intervalové systémy
prace:

Hodnoceni prace:

PredloZzena diplomova priaca sa zaobera navrhom robustne stabilizujicich reguldtorov pre
intervalové systémy. Praca je vhodne rozdelena na teoretickd a prakticku Cast’.

V teoretickej Casti diplomant opisuje stabilitu systémov s neurcitymi parametrami a d’alej sa venuje
navrhu spojitych stabilizujicich reguldtorov pristupom spédjajucim roézne metdody névrhu PI
regulatorov. Jednou z metdd je metdda zaloZend na vykresleni hranic stability v (kp, ki) rovine.
Tato metdda je postupne doplnend syntézou riadenia v okruhu Rps , syntézou PI regulatorov
chraniacou akéné Cleny a syntézou regulatorov metédou pozadovaného modelu. Teoreticka Cast’ je
vhodne doplnena tabul’kami a postupmi pre vypocet PI regulatorov.

V praktickej Casti diplomant uvadza konkrétne ukazky vypoctov PI reguldtorov pre intervalové
systémy doplnené simuldciami riadenia.

Otazky a pripomienky:

1. V celej praktickej Casti je dost’ tazké sa orientovat’, ked’Ze jednotlivé rovnice su neoznacené
a teda sa neda na ne odkazovat’.

2. Vcelej praktickej casti je nesprdvne uvadzand charakteristicka rovnica uzavretého
regulacného obvodu, ktord v substiticii jo je A(jo), rovnice uzavretého regulacného obvodu
rozdelené na redlnu a imagindrnu Cast’ su taktiez rovné nule.

3. V praktickej Casti by bolo vhodné doplnit’ odkazy na uvadzané v teoretickej Casti a nie
uvadzat’ opédtovne uz uvedené vztahy a taktiez postupy vypoctov doplnit’ vysvetlujucimi
textami.

4. Na strane 42 a43 su uvedené charakteristické polynémy pre dva roézne navrhnuté PI
regulatory pre intervalovy systém. Pre aky systém st odvodené charakteristické polynomy?

5. V podkapitole 7.3.1 je uvadzanych niekol'ko prenosov, konkrétne predpokladany prenos
systému, prenos intervalového systému a aproximovany prenos. Aky je vztah medzi tymito
jednotlivymi prenosmi? Aky je ucel ziskavanie aproximovaného prenosu, ktory prenos je
aproximovany a aky spdsob aproximacie je pouzity?

6. V kapitole 7.4 su prezentované¢ vysledky simuldcii riadenia intervalového systému.
Jednotlivé uvedené obrazky su neprehladné vzhl'adom na vel’ky pocet Ciar. Zarovein v texte
nie je uvedené, ¢o je v danych obrazkoch uvedené a chyba popis jednotlivych obrazkov.
V Tlavej Casti grafov st uvedené skokové funkcie Ziadanej hodnoty. Aky typ zmeny ziadanej
hodnoty bol realizovany v pravej Casti grafov? Pre aké systémy boli vykonané simulécie
riadenia?

7. V praktickej Casti chyba zhodnotenie dosiahnutych vysledkov. A teda zo zaveru nie je jasné,
ktorou z pouzitych metdd névrhu regulatora boli dosiahnuté najlepsie vysledky pre riadenie
zvoleného systému. Ktord z metod je teda najvhodnejsia?
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Celkové hodnoceni prace:

Znamku uvede vedouci dle svého uvazeni dle klasifikacni stupnice ECTS:

A — vyborn¢, B — velmi dobte, C — dobie, D — uspokojivé, E — dostatecné , F — nedostatecné.
Stupen F znamena téz ,,nedoporucuji praci k obhajobé®.

PredloZenou diplomovou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni

C - dobre.
V pripadé hodnoceni stupném ,,F — nedostateéné* uved’te do pripominek a slovniho vyjadieni
hlavni nedostatky prace a diivody tohoto hodnoceni.
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