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Diplomová práce se zabývá vybranými možnostmi identifikace a řízení jedné třídy systémů vyššího řádu pomocí anizochronních modelů. Práce je rozčleněna do dvou základních částí (teoretické a praktické), které se dále dělí na jednotlivé kapitoly a několika doplňkových částí.
V posudku se zaměřím vždy na hodnocení z hlediska splnění zadání DP a pak k ní uvedu některé konkrétní připomínky. Připomínky, ke kterým by se měl diplomant vyjádřit, uvádím tučným písmem.
První kapitola teoretické části nese název Řízení systémů se zpožděním. Domnívám se, v této kapitoly měl být splněn první bod zadání, tj. přehledová studie o SISO anizochronních modelech s využitím doporučené literatury. Diplomant však této části věnoval jen jeden a půl stránky, přičemž se odkázal pouze na jeden literární odkaz. O přehledové studii nemůže být samozřejmě vůbec řeč. Je zde uveden pouze jeden typ DZ, zatímco v dalších částech práce jsou uvedeny tři typy DZ!
Druhá kapitola teoretické části je věnována identifikaci parametrů anizochronního modelu. Zde diplomant v bodě 2.1 nejprve pojednává o identifikaci modelu obecně, v části 2.2 uvádí metodu postupné integrace. Podle zadání by na tomto místě měla být zařazena i část věnovaná reléové identifikaci, která ovšem chybí. Navíc, v celé druhé kapitole  se vyskytuje řada nesrozumitelných vět a nelogičností. 
Proč nebyly zařazeny metody, založené na reléové identifikaci?

Třetí kapitola teoretické části se zabývá řízením systémů s dopravním zpožděním ve stavovém prostoru. Tento postup ovšem nebyl součástí zadání. Členění kapitoly je nelogické (její číslo 3, podkapitola 3.3.1?), vyskytují se zde chyby a nepřesnosti, ze kterých uvádím alespoň:

Str. 17: Rovnice (15) popisuje obecně MIMO systém. Jaké jsou rozměry matic a vektorů?

Str. 17: Proč by systém (17) měl obsahovat menší počet stavových veličin než (15)? A kam se poděla rovnice výstupu a s ní další dopravní zpoždění 
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?

Str. 19: M(s) je přece polynom v komplexní proměnné s vzniklý transformací rovnice (15) s dosazením (16). Tento polynom nemá nekonečný počet kořenů, ale jejich počet je n!
Celá kapitola 3 vzbuzuje dojem, že byla opsána (navíc bez pochopení problematiky) z příslušné literatury bez souvislosti s ostatními částmi práce.

Obsahem čtvrté kapitoly je návrh řízení algebraickou metodou v okruhu meromorfních funkcí (alespoň je takto deklarována). Kapitola je napsána velmi stručně a pouze naznačuje postup, který by měl být použit. I když je kapitola velmi stručná, nalezneme zde dosti podstatné nepřesnosti:

Str. 21: Rovnice (22) – předpokládám, že i Q a P jsou polynomy. Pak rovnice (23) nemá napravo jednotku (byla by při řešení v okruhu RPS), ale polynom! 
Str. 22: Skutečnost, že regulátor má obsahovat integrátor, vyplývá z uvažované třídy vstupních funkcí (referenčního signálu a poruchy). Vysvětlení v práci je nelogické.

Pátá kapitola praktické části je věnována programové implementaci anizochronních modelů. V její první podkapitole je opět uvedena metoda postupné integrace, na rozdíl od podkapitoly 2.2 ovšem pro jiný tvar přenosu. Nechápu proč, metoda mohla být uvedena pro uvažovaný typ přenosu jen jednou. Upozorňuji, že přenosem (28) je popsán systém relativního řádu nula, který má poněkud jiné vlastnosti, než předtím uvažované systémy. Ve druhé podkapitole jsou uvedeny numerické metody pro aproximaci přechodových charakteristik. Kapitola působí vyloženě neurovnaným dojmem. Je uvedena známá grafická metoda založená na vyhodnocení úseků na naměřené PCH. Není mi jasné, co má znamenat poznámka o konvergenci 289. Dále je vložena Newtonova metoda pro řešení soustav nelineárních rovnic. Vůbec mi není jasné, jak souvisí s jinými částmi.
Prosím o vysvětlení významu všech DZ a tvaru PCH, který odpovídá přenosu (28).
Návrh regulátoru je v podkapitole 5.3. Opět mi není jasné, proč byla uvedena podkapitola 4.1. Navíc, diplomant vůbec nerozlišuje mezi polynomy ve 4.1 a racionálními funkcemi v  5.3.
Jaký je zásadní rozdíl mezi operacemi v okruhu polynomů a okruhu racionálních funkcí?

Programová realizace integrující předchozí postupy je součástí šesté kapitoly, jsou zde uvedeny i výsledky simulací. 

Celkově práce působí neurovnaným dojmem. Zdá se, že diplomant úplně nepochopil podstatu použitých metod, některé teoretické postupy a jejich vzájemné souvislosti. 
Dále lze vytknout, že použitá literatura je v textu citována jen zřídka. Pro lepší pochopení problematiky by bylo žádoucí uvedení více obrázků s lépe popsanými blokovými schématy – nejen MATLABovská schémata. Lepší popis by vyžadovaly i výsledky simulací. Jinak formální stránka odpovídá standardu.

S ohledem na obtížnost řešené problematiky práci doporučuji k obhajobě a hodnotím známkou
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Návrh na klasifikaci diplomové práce:
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