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Hodnocení práce:
Práce je věnovaná oblasti číslicového řízení. Jmenovitě se zabývá návrhem, implementací, a simulačním a experimentálním ověřením vybraných zákonů řízení pro edukační experiment kulička na ploše. Z pohledu návrhu řízení jde o klasický složitý problém nestabilní dynamiky a mnoharozměrového (MIMO) řízení.

Student při řešení zadaného úkolu musel zvládnout řadu dílčích úloh – od sestavení matematického modelu experimentu (s využitím Lagrangeova formalismu), linearizaci a lineární analýzu modelu, přes experimentální identifikaci parametrů, po návrh řídicích algoritmů (2-DOF polynomiální LQ) a jejich ověření v simulacích i experimentech. 

Autor prezentuje výsledky pro vybraný algoritmus řízení, jmenovitě LQ metodu s využitím polynomiálního přístupu. Výsledky jsou velmi přesvědčivé, pěkná je úloha průchodu bludištěm. Z mého pohledu student splnil zadání zcela a bezezbytku.

Po formální stránce je práce velmi povedená. Pečlivě napsaná, rozmyšlená, dobře rozvržená. Práce je psaná slušnou angličtinou, bez většího množství chyb a překlepů, což rovněž oceňuji.

Dotazy – připomínky: 

- při návrhu digitálního řízeni byl zvolen postup, kdy nejprve je diskretizován model systému a pro tento číslicový model se přímo navrhuje číslicové řízení. Jak by se výsledky lišily, pokud byste postupoval obráceně – tedy nejprve navrhl řízení spojité a poté ho diskretizoval? Jaké jsou možné motivace pro Vámi zvolený postup?
- strana 40: systém řízení není navržen pro sledování harmonických referencí, tudíž závěry na straně 40 nahoře jsou pochopitelné. Jak byste ovšem postupoval, kdyby cílem řízení bylo právě zajistit perfektní sledování harmonických referencí, na jedné vybrané frekvenci? 
- navržené řízení spravuje oba kanály – náklony plošiny ve dvou osách – zcela nezávisle. Je to tak? Nebylo by užitečné vzít v úvahu “coupling” mezi těmito stupni volnosti? Jak je ve skutečnosti významný?
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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.


Datum

1.6.2016




    Podpis oponenta diplomové práce

[image: image1.png]