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	Téma diplomové práce:
	Modelování a řízení laboratorní soustavy spřažených servomotorů


Hodnocení práce:
Předložená diplomová práce obsahuje 102 stran textu. Přiloženy jsou soubory modelu a skripty vytvořené v prostředí Matlab & Simulink. Seznam literatury obsahuje 22 položek, z toho je 7 knižních publikací a zbytek je dostupný z Internetu.
Cílem diplomové práce bylo vytvoření simulačního modelu soustavy spřažených servopohonů CE108. Součástí práce měla být podle podrobného a jasně formulovaného zadání také identifikace a následná verifikace modelu. Téma práce je, i díky souvislostem s reálnými aplikacemi v průmyslu, velmi zajímavé a aktuální.

Práce je členěna mimo úvodu a závěru do dvou hlavních částí – teoretické a praktické. Každá z částí je pak rozdělena do dalších čtyř kapitol. V první kapitole teoretické části jsou po krátkém úvodu týkajícím se základů modelování procesů, uvedeny postupy při analytické a experimentální identifikaci. Druhá kapitola se zabývá laboratorní soustavou spřažených pohonů, jejím celkovým popisem, podrobnějším popisem nejdůležitějších částí i propojením s PC pomocí měřicí karty. Ve třetí kapitole následuje stručný text týkající se prostředí Matlab & Simulink. Stěžejní je pak kapitola čtvrtá, v níž se diplomant věnuje odvození matematicko-fyzikálního modelu analyzovaného MIMO systému. Tato část práce působí relativně vyváženým dojmem a je plně v souladu se zadáním.
V praktické části se autor nejprve věnuje statickým a následně dynamickým charakteristikám uvažovaného reálného systému a popisuje jednotlivé kroky vedoucí k realizaci simulačního modelu v Simulinku. Výsledný model je pak porovnáván s reálným systémem. Poslední kapitola se věnuje návrhu řídicích algoritmů. Autor neuvažuje systém jako MIMO, ale pomocí kompenzátoru eliminuje křížové vazby mezi vstupy a výstupy. Uvažován je PID regulátor v ideálním paralelním tvaru a regulátor navržený na základě metody umístění pólů. V obou případech vykazují navržené regulátory dobré vlastnosti, jak v simulaci, tak i na reálném systému, ačkoliv je jejich chování v důsledku nepřesnosti modelu dle očekávání odlišné.
Po formální a jazykové stránce je předložená diplomová práce na dobré úrovni. Práce je psána poměrně korektním jazykem s minimem pravopisných chyb a překlepů. Vytknout lze občasné chybné používání tvarů „řídící/řídicí“ a „měřící/měřicí“, chybné skloňování a místy i použití nevhodných nebo hovorových výrazů. Členění práce je taktéž na poměrně dobré úrovni, v textu je možné se snadno orientovat. Ilustrace jsou na dobré úrovni.
Práce obsahuje několik nepřesností, např. přechodová charakteristika je odezvou na jednotkový skok a nikoliv na skok o různé velikosti. Tyto nepřesnosti naštěstí nejsou závažného charakteru a nijak neovlivňují dosažené výsledky. Realizace některých simulačních modelů není přehledná (jsou funkční, ale působí poněkud neuspořádaným dojmem, např. viz obr. 29).

Na diplomanta mám tyto dotazy:
· K měření na soustavě a k jejímu řízení se v práci využívá archaický, v novějších verzích Matlabu již nepodporovaný, Real-Time Toolbox (dáno zřejmě soustavou, která je staršího data). Jak složité by bylo vytvoření řídicího systému v LabVIEW nebo Simulink Desktop Real-Time resp. Simulink Real-Time?
· V práci je popisován i stavový model soustavy. Bylo by možné/vhodné řídit tuto soustavu stavovým regulátorem?
Diplomant v práci prokázal, že zvládl na dobré úrovni realizaci simulačního modelu složitější nelineární MIMO soustavy. Přínosem práce je také návrh dvou typů regulátorů a jejich ověření na simulačním modelu i na reálné soustavě. Výsledky práce lze využít především ve výuce nebo při řešení závěrečných prací či s tématem souvisejících problémů z průmyslové oblasti.
Stanovené cíle práce byly beze zbytku splněny. Lze konstatovat, že se jedná o zdařilou diplomovou práci, o čemž svědčí i ocenění v rámci STOČ, které autor získal.
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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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