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Praktickd realizace navrzenych postupi

Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Diplomant ve své DP rozebira zakladni problematiku fizeni pohonii s ohledem na aplikovatelnost
navrzenych algoritmi pro realné aplikace. V pomérné rozsahlém uvodu prace je uveden piehled dnes
pouZivanych typt elektrickych pohoni, jejich vlastnosti, vyhody a nevyhody s ohledem na moZnosti
fizeni. DP déle navazuje Casti zabyvajici se fizenim pohonu s vyuzitim PID kasakadni regulace (¥izeni
proudu, rychlosti, polohy). Diplomant proved! diislednou analyzu fizeni pohonu ve spojité i diskrétni
oblasti. Jedna se pfedevsim o vyuziti ZV filtru a PI regulatoru rychlosti (spojity pripad) a diskrétniho PI
regulatoru, diferen¢niho ¢lenu pro odhad rychlosti a diskrétniho ZV filtru (diskrétni pripad). Diskutovana
Je problematika pfifazeni pold uz. systému s ohledem na zajiSténi pozadovaného chovéni regulace
(urCujicim faktorem je dvojice komplexné sdruzenych dominantnich poli). Vysledkem analyzy jsou
zakladni fundamentélni zavéry pro vhodnou volbu péla. V dal$f &sti prace jsou popsany algoritmy Fizeni
pomoci regulatori s klouzavym reZimem, zejména pak jejich modifikace na linearni klouzavé Fizeni
(umoZiujici elegantnim zpiisobem kompenzovat poruchu pusobici na systém). Zajimavym zpiisobem
fizeni pohoni je posledni navrzeny algoritmus, a to regulator s estimatorem z&t&#ného momentu, ktery
vyuziva zndmy nominalni model fizeného systému k ndvrhu PD regulatoru polohy a veskerou chybu
zahmuje do kompenzaéniho F{zeni. Viechny uvedené metody fizeni jsou podrobné odzkouseny na
virtudlnich simulaénich modelech, na redlnych laboratornich modelech a dokonce na modelu viceosého
sériového manipuldtoru AGEBOT. Poslednim bodem zadéni bylo srovnani uvedenych
decentralizovanych metod fizeni s moZnostmi centralizovanymi, které jsou hojné vyuzivany v robotice.
Piesto, Ze v DP praci neni toto téma uvedeno (pravdépodobné z hlediska ¢asové naro¢nosti), hodnotim
préci studenta jako srozumitelnou, pfesnou a kompletnd pokryvajici uvedenou problematiku. Kladné
hodnotim také nazorné grafické i tabulkové shrnuti a porovnani vysledki. Prepis nékterych nalezenych,
vétSinou formélnich nedostatki, byl diplomantovi piedlozen v piiloze hodnoceni diplomové prace.

Dopliiujici otazky:
V préci je zminén pojem Nyquistova frekvence, miiZete pojem blize specifikovat?

V piipadé regulatoru s estimatorem z4téZzného momentu uvazujete apriorni informaci o rekonstruovaném
signalu ve tvaru polynomu 0.-tého fadu (konstanty), dokaZzete odhadnout pfinosy ¢i nevyhody navy3eni
fadu polynomu?
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