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Adaptivní ŘÍZENÍ nelineárního systému se dvěma vstupy a dvěma výstupy
(téma)

Práce uvádí postup při řízení nelineárního mnoharozměrového systému na základě externího lineárního delta modelu a pomocí delta regulátoru. Postup je vypracován pro systém tvořený třemi válcovými do série zapojenými zásobníky na kapalinu. Akčními vstupy jsou přítoky do prvního a třetího zásobníku, řízenými výstupy hladiny ve druhém a třetím zásobníku. 

Práce je rozčleněna do jedenácti základních kapitol. V první kapitole je uveden popis řízeného systému. Ve druhé kapitole je nejprve uveden nelineární model systému, popsáný třemi stavovými rovnicemi. Z těchto stavových rovnic je pak odvozen nejprve linearizovaný model a z něho posléze externí CT model ve tvaru levého maticového zlomku.
Ve třetí kapitole jsou popsány uvažované konfigurace řízení, 1DOF, 2DOF a se dvěma zpětnovazebními regulátory. Pro konfiguraci se dvěma zpětnovazebními regulátory jsou poté operacemi v okruhu polynomiálních matic odvozeny spojité regulátory. Tato konfigurace vede pro skokové vstupní signály do systému řízení za určitých předpokladů k 1DOF nebo 2DOF konfiguraci.

Ve čtvrté kapitole je stručně pojednáno o později použitém způsobu přiřazení pólů. V páté kapitole jsou odvozeny maticové regulátory v 1DOF a 2DOF konfiguraci systému řízení.

V šesté kapitole je popsán přechod od spojité do delta oblasti nejprve obecně a pak pro odvozený CT model řízeného procesu a regulátory v obou konfiguracích. 

Postup při jednorázové identifikaci parametrů delta modelu je uveden v sedmé kapitole. 
Na tomto místě chci uvést, že požadavek průběžné identifikace, uvedený v zadání práce, byl vzhledem k poměrné složitosti problému v průběhu řešení na základě dohody a doporučení vedoucího práce nahrazen požadavkem jednorázové identifikace parametrů delta modelu v uvažovaných pracovních bodech. Adaptivita je tedy chápána ve smyslu změn parametrů nikoliv v každé periodě řízení, ale pouze v pracovních bodech. 

V osmé kapitole je popsán laboratorní model DTS 200, na kterém byly ověřovány algoritmy řízení. Jsou zde uvedeny základní technické údaje, popsáno uživatelské rozhraní, některá specifika modelu a kalibrace čidel. 
Konkrétní algoritmy řízení a identifikace a jejich názvy a umístění v prostředí MATLABU jsou v deváté kapitole. Bloková schémata pro simulaci řízení i řízení reálného systému jsou i s jejich popisem v kapitole deset.

Výsledky simulací řízení i řízení reálného modelu v okolí dvou různých pracovních bodů (tedy s odlišnými identifikovanými parametry řízeného systému) je náplní jedenácté kapitoly. Určitá odlišnost mezi výsledky simulací řízení a reálným řízením je samozřejmá a diplomant tuto skutečnost i správně zhodnotil. 
Celkově pokládám práci za velmi zdařilou. Řízení mnoharozměrových systémů patří k náročnějším částem teorie automatického řízení a tato náročnost stoupá, jde-li o systémy nelineární, kde návrh řízení je spojen s identifikací procesu. Rovněž dovedení odvozených algoritmů až do řízení reálného procesu je pracné a časově náročné.

Diplomant pravidelně konzultoval postupy s vedoucím práce. Projevil velmi dobré znalosti z oblasti teorie automatického řízení, identifikace a simulace procesů i řízení v reálném čase.

Jeho práce splňuje podmínky kladené na diplomové práce. Práci doporučuji k obhajobě a hodnotím známkou
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