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Posudek DIPLOMOVÉ práce

Řízení MIMO laboratorního modelu s použitím vybraných toolboxů

(téma)

V souladu se zadáním se diplomant věnoval řízení MIMO laboratorního modelu s použitím vybraných toolboxů. Součástí práce je stručná charakteristika software, který byl použit pro tvorbu programu pro regulaci, a vyhodnocení výsledků.


Diplomová práce obsahuje 80 stran textu včetně závěru, seznamu příloh, obrázků, použitých zkratek, použité literatury a je přehledně členěna do šesti kapitol. V první (teoretické) části jsou uvedeny základní charakteristiky, stabilita a užití SISO technik u MIMO systémů včetně charakteristiky použitého software MATLAB Simulink.


V druhé (praktické) části své práce se diplomant věnuje popisu zvoleného regulovaného modelu, popisu užitých toolboxů (MIMO, NLMIMO) včetně jednotlivých funkcí a tříd v nich obsažených a použitých při výpočtech. Představení toolboxů je vhodně doplněno názornými příklady. Autor zde dále uvádí části kódů použitých při měření, identifikaci a regulaci vybraného laboratorního modelu. Veškeré zdrojové kódy jsou uvedeny v příloze. 

Hlavní výsledky práce jsou uvedeny v kapitole 6. Modelování a simulace regulované soustavy je provedeno v software MATLAB Simulink. Diplomant vytvořil simulační schémata, provedl měření na reálné soustavě, identifikaci soustavy a návrh a výpočet parametrů MIMO regulátoru. Výsledky regulačních pochodů jsou uvedeny ve tvaru časových průběhů výstupních veličin (protažení pružiny a otáčky jezdce). 

Vyváženosti předložené práce by podle mého soudu prospěl poněkud podrobnější popis technické realizace.

Text práce má logickou stavbu, je srozumitelný a je vhodně doplněn obrázky, které však obsahují formální nedostatky (zejména v popisu os u výsledných grafů chybí jednotky). Celkový dojem však kazí občasné gramatické chyby a nečitelnost některých vzorců (43, 44, 45). Práce svědčí o tom, že diplomant pronikl do hloubky problému a prokázal nejen dobré teoretické znalosti, ale i věcný přehled a schopnost samostatné technické práce. Cíl práce byl v plném rozsahu zadání splněn.

K obsahu práce uvádím několik poznámek:

1) Autor uvádí v kap.3, že se jedná o nelineární systém. Bylo by vhodné dokladovat tuto skutečnost též statickou charakteristikou soustavy, která není v textu obsažena. Lze soustavu staticky linearizovat?

2) K identifikaci soustavy autor používá metodu ARX. Byla sledována diskrétní identifikace i pomocí jiných modelů (ARMAX, OE)? Pokud ano, jak se projeví tato skutečnost do výsledného regulačního pochodu? 

3) Jak ovlivní regulační pochod změna periody vzorkování?

4) Na obr.38. (vstup2 – protažení pružiny) je zřejmě nedopatřením uvedena chybná legenda. 

Diplomová práce i přes uvedené výhrady splňuje zadání i požadavky kladené na její zpracování a doporučuji ji k obhajobě.
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