Posudek diplomové práce Bc. Zdeňka Stříteckého

sIMULACE MNOHAROZMĚROVÝCH SPOJITÝCH REGULAČNÍCH OBVODŮ

Diplomová práce řeší aktuální problémy teorie řízení - řízení vícerozměrových soustav a simulaci řízení. Zvolené programové prostředí MATLAB/Simulink pro simulaci je celosvětově používané a umožňuje předávat programy na další pracoviště. Pro diplomanta bylo zadání práce obtížné, neboť kromě simulačního jazyku se musel dobře orientovat v programovaných metodách řízení a identifikace. Zadání diplomové práce bylo splněno ve všech bodech.

Práce je rozdělena na teoretickou a praktickou část. V teoretické části jsou popsány  metody řízení a identifikace. Podrobný popis metod nebyl součástí zadání a neúměrně by zvětšil rozsah práce, takže jsou uvedeny pouze výsledné vztahy. V praktické části je popsáno navržené programové vybavení a jsou uvedeny výsledky simulací. Práce tak má logické uspořádání a kapitoly mezi sebou navazují.

Zadané téma bylo vyřešeno na dobré úrovni. Přínosem diplomanta je návrh a ověření programového vybavení pro simulaci řízení (neadaptivního i adaptivního). Práce je napsaná bez překlepů a chyb (až na drobné vyjimky - např. str. 11 - "uvést literaturu") a má velmi dobrou grafickou úroveň. K obsahu práce mám následující připomínky:
Str. 10, rov. (1.4) a (1.5) - chybné indexování, 

str. 14 a další - složité řešení diofantických rovnic, ve kterém lze snadno udělat chybu, by bylo dobré zkontrolovat funkcí axbyc z Polynomial toolboxu,

str. 17 - v regulátoru 2DOB-A (a i v dalších typech) chybí integrační matice F, proč?
str. 18 - chybí převod na pravý maticový zlomek soustavy,

str. 18, rov. (1.52) a další  - místo F má být Fw,
str. 26, rov. (1.93) - správně H=GK,

str. 26, rov. (1.96) - správně H1=B adj (B),
str. 53 - jiný model pro ověřování kompenzátorů (nejen diagonální, ale i s kmitavým průběhem) není z hlediska srovnání metod nejlepším řešením. Model s nediagonální maticí A lze aproximovat jednodušším (získaný např. identifikací) a pro ten navrhnout kompenzátory.
str. 55 a další - není jasné, proč byla volen polynom M u různých příkladů zcela odlišný, např. polynom na str. 55 má dvě dvojice komplexních kořenů, zatímco polynom na str. 56 má 3 reálné kořeny. Odezvy se potom značně liší v rychlosti i v překmitu a nelze podle nich určit, zda metoda dobře pracuje.
Doporučené dotazy k obhajobě:

1. Jaká je podmínka stability uzavřeného regulačního obvodu, platí věta nad rov. (1.50)?

2. Jaký význam má integrační matice F v regulačním obvodu?
Přes uvedené připomínky hodnotím práci kladně. Diplomant prokázal schopnost samostatně řešit složitý problém na požadované úrovni, a proto práci doporučuji k obhajobě. Diplomovou práci hodnotím stupněm 

B - velmi dobře
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