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Přehled metod pro řízení systémů s dopravním zpožděním
(téma)

Diplomová práce je zaměřena na srovnání několika různých metod využitelných pro řízení lineárních spojitých dynamických systémů s dopravním zpožděním. V podstatě se práce zabývá dvěma principy kompenzace dopravního zpoždění. První je založen na využití rozvětveného regulačního obvodu a druhý na aproximaci dopravního zpoždění lineárním členem a použití algebraických metod při návrhu řízení.
Teoretická část se dělí na 4 kapitoly. V první diplomant definuje pojem dopravní zpoždění, popisuje jeho vliv na dynamické vlastnosti a charakteristiky systému a uvádí několik praktických příkladů těchto systémů. V další části je nejprve popsána linearizace dopravního zpoždění pomocí několika různých aproximací a dále uvedeno využití Smithova prediktoru a především jeho modifikací vhodných pro řízení nestabilních a itegračních systémů s dopravním zpožděním. Nakonec je ještě zmíněna metoda používající vnitřní model systému IMC. Ve třetí kapitole student vysvětluje obecný postup při syntéze systému řízení s využitím polynomiální metody v 1DOF a ve 2DOF konfiguraci systému řízení. Použitý postup vede k regulátorům, které zajišťují obecné požadavky na vlastnosti systému řízení, kterými jsou stabilita systému řízení, asymptotické sledování referenčního signálu a kompenzace vložené poruchy. V práci je navíc požadována i stabilita regulátorů. Je totiž známo, že systém řízení může být teoreticky stabilizován i nestabilním regulátorem, ale tento regulátor je těžko použitelný v případných praktických aplikacích. Poslední kapitola teoretické části je věnována metodě přiřazení pólů. Student nejprve uvádí obecný tvar charakteristického polynomu uzavřeného regulačního obvodu a dále jeho speciální tvary, z nichž některé jsou použity při návrhu regulátorů.

V praktické části jsou nejprve odvozeny vzorce pro výpočet parametrů regulátorů pro jednotlivé metody pro stabilní, nestabilní a integrační systémy s dopravním zpožděním s minimální i neminimální fází. Poslední kapitola se zabývá simulačním ověřením odvozených algoritmů řízení. Pro tyto účely diplomant vytvořil dialogové okno v programovém prostředí MATLAB, které umožňuje pohodlné zadávání parametrů regulovaných soustav stejně jako výběr metody pro eliminaci dopravního zpoždění. Výsledky simulací jsou názorně prezentovány formou grafických závislostí a podrobně zhodnoceny a dokazují správnost použitých postupů. 

Student pracoval samostatně a splnil cíle diplomové práce beze zbytku. V průběhu řešení prokázal dobré znalosti z teorie automatického řízení a programování v systému MATLAB. Velmi kladně hodnotím jeho zájem o práci a vysoké nasazení.

Práci doporučuji k obhajobě.
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