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	Téma diplomové práce:
	Realizace prediktivních regulátorů s kompenzací poruchy v prostředí Simulink


Hodnocení práce:
Páce je věnována prediktivnímu řízení v případě měření nebo znalosti budoucího průběhu poruchové veličiny. Jedná se o perspektivní téma s aplikačním potenciálem. Práce vyžaduje teoretické znalosti z oblasti diskrétních dynamických systémů a dobré znalosti prostředí MATLAB/Simulink.

V teoretické části práce je uvedena problematika prediktivního řízení včetně dvou metod výpočtu prediktoru. V praktické části jsou metody výpočtu prediktoru konkretizovány pro soustavu druhého řádu, je uveden popis a funkce simulačního programu a simulační experimenty bez uvažování poruchy, s měřenou poruchou a se známou budoucí poruchou. V závěru jsou porovnány regulační pochody pro různé periody vzorkování.

Úroveň pojetí řešeného úkolu odpovídá požadavkům na diplomové práce. Osobně postrádám větší obecnost řešení – je uvažována soustava druhého řádu, budoucí žádaná hodnota je zadávána v dialogu S-funkce a jsou uvažovány konkrétní tvary poruchových veličin. Téma je zpracováno v souladu se zadáním. Přínos diplomanta vidím ve skutečnosti, že byl schopen problematiku nastudovat a vytvořit S-funkci realizující prediktivní regulátor a provést simulace v prostředí MATLAB/Simulink.

K práci mám následující připomínky:

1. Strana 11 – „Průběh trajektorie žádané veličiny je znám dopředu“ – obecně být nemusí

2. Strana 11 – „Výpočet posloupnosti budoucích akčních zásahů zahrnuje i minimalizaci…“ - právě minimalizace kritéria je klíčová pro prediktivní regulátory

3. Strana 12 - CARIMA (Controlled Autoregressive Moving Average) – chybí Integrated

4. Strana 14 – „vektoru budoucích změn akčního zásahu, který obecně dopředu neznáme“ – není znám
5. Strana 15 – „Matice dynamiky L je odezva systému na skokovou změnu poruchové veličiny“ – je plněna pořadnicemi přechodové charakteristiky pro poruchu
6. Strana 20 – Metoda výpočtu prediktoru pomocí diofantických rovnic je uvedena podrobně, ale metoda založená na přímém výpočtu z CARIMA modelu je zmíněna pouze dvěma větami

7. Strana 26 – když je filtrační polynom C=1, neznamená to, že šum neuvažujeme – pouze není korelovaný – není nutné, aby byl nulový, ale nelze jej zahrnout do výpočtu predikce
8. Výsledky simulací by měly mít stejné měřítko na ose y, aby je bylo možné lépe porovnat.

9. „U poruchy typu rampa musely být z grafu odstraněny průběhy akční a poruchové veličiny kvůli nepřehlednosti“ – obávám se, že je tím snížena jejich vypovídací schopnost.

Diplomant by měl při obhajobě zodpovědět následující otázky:

1. Proč je provedeno porovnání různých period vzorkování pouze pro poruchu typu rampa a ne pro harmonický průběh nebo skokové změny?

2. Parametr počáteční čas v dialogu na obr. 4.6 znamená čas, kdy začne porucha působit? Časové měřítko pro simulaci je pevně nastaveno na 200 s?
Veškeré body zadání byly splněny, práci hodnotím stupněm C - dobře a doporučuji ji k obhajobě.
	Celkové hodnocení práce:
	
	
	
	
	
	


Známku uvede oponent dle svého uvážení dle klasifikační stupnice ECTS: 
A – výborně, B – velmi dobře, C – dobře, D – uspokojivě, E – dostatečně , F – nedostatečně. 
Stupeň F znamená též „nedoporučuji práci k obhajobě“.

	Předloženou diplomovou práci  FORMDROPDOWN 
 k obhajobě a navrhuji hodnocení

 FORMDROPDOWN 
.

V případě hodnocení stupněm „F – nedostatečně“ uveďte do připomínek a slovního vyjádření 
hlavní nedostatky práce a důvody tohoto hodnocení.
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