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Doplnéni hodnoceni, ptipominky, dotazy:

DP se zabyva problémem identifikace parametrii mechanického systému. Cilem je nalézt postup, ktery
umozZni identifikovat kli€ové parametry modelu fizeného systému tak, aby bylo nasledné mozné vyuzit
moderni techniky navrhu fizeni na zakladé modelu, tzv. Model Based Design. Navrzené identifikaéni
metody a postupy jsou pouZity pro identifikaci parametrii prototypu diagnostické ponorky, vyvijené

v projektu TACR TA02020414. Pouzité metody byly navrZeny s ohledem na soudasné technologické
zazemi a technologické vybaveni.

Autor rozdélil praci na 6 zakladnich kapitol.

Po uvodu a kapitole definujici bezpilotni ponorna zafizeni nasleduje tieti kapitola, ktera zahrnuje
kinematiku a dynamiku zakladniho modelu tuhého télesa v idealnim prostfedi. Tento model je dale
rozsifen o standardni popisy hydrodynamickych vlivii, které se pti malych rychlostech daji popsat pomoci
linearnich a kvadratickych ¢lent tlumeni.

Kapitola 4 pak popisuje identifika¢ni postupy pro ziskani parametri modelu. To v piipadé ponorného
zafizeni zahrnuje nalezeni center vztlaku a gravitace, momenti setrva¢nosti a matice ptidanych hmotnosti
a momentii setrvacnosti, koeficient hydrodynamickych odpori. Odvozeny matematicky popis je pro
navrh strategie fizeni dostate¢né obecnym popisem, coz dokazuje i nasazeni vypoétenych regulatort na
redlném prototypu.

Kapitola 5 shrnuje vysledky identifikace. Je zde uvedeno nékolik experimentalnich mé¥eni, na nichz byla
provedena identifikace.

Vysledky ukazuji, Ze pokud byl dobfe zvolen model systému, a Ize nalézt i obecny piedpis vyvoje pohybu,
potom je vyhodné vyuzit numerickych metod. Je tfeba ale nalézt po¢ateéni odhad parametrii pro zajisténi
konvergence k hledanému feseni.

Nebo je mozné vyuZit popisu pomoci diskretizovaného systému. Vyhodou tohoto piistupu je, ze systém
miZeme vyjadfit diferenéni rovnici a tedy neni tfeba hledat vy3si derivace naméieného signalu.
Nevyhodou vsak zistavd podminénost parametri pfi pfevodu na diskrétni popis a zpét, a fakt, Ze pro
nelinedrni systém bude obtizné nalézt i uspokojivy diskretizovany model.

Posledni pfistup identifikace pomoci metody nejmensich ¢tvercii nad koeficienty pohybové rovnice je
vhodny predevsim v ptipadech nelinearnich systémii. V takovém ptipadé je feseni rovnice pohybu sloité
a jeho predpis neznamy. Nelze tedy vyuZit piimé identifikace parametri funkce pohybu, ale je tfeba nalézt
vy3si derivace naméfenych dat pro napln&ni matice regresorii. Vypodet derivace je nejvétsi slabinou této
metody, ale ukazalo se, Ze vyuZitim vhodného filtru Ize dosahnout dobrych vysledki.
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Kapitola 6 obsahuje navrh stabilizujich regulatort pro linearizovany model. Navrh regulatoru je proveden
metodou piifazeni poli. Realné nasazeni ukazuje, ze v okoli relativniho rovnovazného stavu je systém
robustni, coZ je zpisobeno nejen vhodnou stabilizujici zpétnou vazbou ale také dobrou fiditelnosti
systému.

Student prokazal velkou miru sobéstacnosti a vytrvalosti pii feSeni takto sloZité ulohy. Navic vénoval
velkou &4st prace a ¢asu samotné pfipraveé experimenti a méfeni. Potfebné usili vzhledem k omezenému
technologickému zazemi bylo nemalé.

Pfipominky formélniho charakteru:

Definice prvki vzorce neni vhodné psat jako novou vétu, ktera zdanlivé viibec nenavazuje na vyse
uvedeny vztah. :

S ohledem na kvalitu prace je $koda, Ze autor nepouzil vektorové obrazky, které by jednoznatné zvysily
ditelnost.

Ostatni pfipominky:

Pro obecny popis rotujicich téles je tieba byt velmi obezietny pii popisu pomoci eulerovych uhli.

V disledku nejednoznaénosti feseni v singularnich polohach (tzv. gimbal lock) neni mozné jednoznacné
definovat orientaci télesa. Zpétna transformace rotacni matice do eulerovych hli neni vZdy jednoznacna a
Spojita.

Otazky:

Vztah (24), popisujici moment hybnosti, je specialnim pfipadem vztahu (40, bez rota¢ni matice). Pokuste
se vysvétlit rozdilnost téchto vzorci.

Vysvétlete, kdy je vyhodné vyuzit metody nejmensich ctvercii a kdy je vyhodné vyuzit numerickych
identifika¢nich metod, které odhaduji parametry obecné funkce.

Vysvétlete rozdil mezi fyzickymi parametry systému a virtualnimi parametry modelu z pohledu
podminénosti tlohy identifikace.
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