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Využití polynomiální metody v řízení systémů s dopravním zpožděním
(téma)

Diplomová práce se zabývá řízením systémů s dopravním zpožděním. Z řady metod vyvinutých pro řízení této třídy systémů se zaměřuje na metodu založenou na aproximaci členu obsahujícího dopravní zpoždění v přenosu řízeného systému. Je uvažována konfigurace systému řízení se dvěma zpětnovazebními regulátory. V dalších postupech při odvození přenosů regulátorů je pak využita polynomiální metoda spolu s metodou přiřazení pólů. Metoda je vhodná a použitelná pro řízení systémů s dopravním zpožděním stabilních, nestabilních i integračních.

Práce je rozčleněna do pěti základních kapitol. V první kapitole diplomant analyzuje vliv dopravního zpoždění na vlastnosti řízeného systému v časové i frekvenční oblasti i vliv na přenos regulačního obvodu.
Druhá kapitola je věnována jednotlivým způsobům aproximace dopravního zpoždění. Jsou zde uvedeny aproximace v čitateli a jmenovateli přenosu, Padého a limitní aproximace, ve všech případech lineární i kvadratické. Přesnost jednotlivých aproximací je posuzována v časové oblasti z přechodových charakteristik systému 1. řádu s dopravním zpožděním s aproximací a bez aproximace dopravního zpoždění pomocí kritéria absolutní hodnoty rozdílu mezi koncovou hodnotou přechodové charakteristiky a její momentální hodnotou. Jsou porovnány též frekvenční charakteristiky. Diplomant dospívá k závěru, že nejvhodnější je Padého aproximace v případě použití lineárních i kvadratických aproximací.
Ve třetí kapitole je řešena úloha návrhu dvou zpětnovazebních regulátorů polynomiální metodou. V systému řízení se dvěma zpětnovazebními regulátory jsou referenční signál i porucha vložená na vstup do řízeného systému uvažovány jako skokové funkce. Použitá metoda umožňuje ovlivnit průběh řízení jak póly přenosu uzavřeného regulačního obvodu tak koeficienty, které přiřazují váhu čitatelům obou regulátorů. Diplomant použil tři způsoby přiřazení pólů. Pro simulaci řízení vytvořil uživatelské rozhraní, umožňující volbu řízeného systému z pěti možností, volbu metody přiřazení pólů a volbu některých parametrů.
Odvozené algoritmy řízení jsou ověřeny ve čtvrté a páté kapitole na modelech systémů s dopravním zpožděním integračního, stabilního a nestabilního prvního řádu a stabilního a nestabilního plus integračního prvního řádu. Výsledky jsou porovnány z hlediska různých metod přiřazení pólů, z hlediska vlivu vybraných volitelných parametrů i z hlediska poměru dopravního zpoždění k časové konstantě řízeného systému. 

Celkově práci hodnotím kladně. Její logické členění umožňuje dobré pochopení postupů v práci. Taktéž formální a grafické zpracování je na dobré úrovni. Samozřejmě, práci lze vytknout určité nedostatky. Z věcných uvádím alespoň zbytečné hodnocení vlivu parametru ( na str. 45 (stačí měnit ( pro ( = 1) nebo nejasnou úvahu o vlivu parametru ( na str. 46 (těchto parametrů je přece podle rovnice (44) více). Z formálních nedostatků uvádím používání anglických názvů na místech, kde to působí poněkud násilně.
V průběhu řešení diplomant spolupracoval s vedoucím práce. Prokázal schopnosti samostatné tvůrčí práce, dobré znalosti z teorie automatického řízení a simulace systémů. 

Práce vyhovuje požadavkům kladeným na diplomové práce. Doporučuji ji k obhajobě a hodnotím známkou
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