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Doplnéni hodnoceni, pripominky, dotazy:

DP Lukase Slavicka se zabyvé experimentalnim testovanim dvou algoritmt pro automatické nastavovani PI(D) regulatort na
mnoziné padesati tif testovacich systémi navrzené prof. Astromem a prof. Hagglundem [1]. Konkrétné jde o PID autotuner firmy
Siemens implementovany v TIA Portalu Step 7 Basic V10.5 (2009) a o PID autotuner PIDMA (2003) firmy REXControls.
Metoda testovani je navrzena tak, aby se co nejvice pfiblizovala realnym podminkam ladéni regulatorti v praxi. Z tohoto diivodu
je fizeny systém nahrazen simulatorem s analogovym napétovym vstupem/vystupem a fidici systém s PID autotunerem je k nému
piipojen pies A/D a D/A prevodniky. Sum vznikly vzorkovanim a asynchronnim b&hem simulatoru a PID regulatoru nahrazuje
vzdy pfitomny Sum senzoru v realném piipad¢. Autor pii testovani postupuje striktné podle pokynii uvedenych v ptislusnych
manuélech a v DP dochazi k zavéru, Ze ani jeden z testovanych autotunert nespliiuje stoprocentn€ o¢ekavani uzivatelti. Srovnani
délky identifika¢niho experimentu, spolehlivosti, kvality a robustnosti navrzenych regulatort viak ptekvapivé vychézi
jednoznac¢né ve prospéch autotuneru fy REXControls. Na v3ech 35-ti systémech spliujicich podminky garantujici spravnou funkci
autotuneru PIDMA (monotdénni piechodové charakteristika procesu) tento autotuner ani v jednom pripade neselhal. Autotuner
firmy Siemens naproti tomu vedl v mnoha ptipadech na nestabilni uzavienou smycku.

DP L. Slavitka ma velmi dobrou trovei jak po vécné, tak po formélni strénce, a navic prinasi velmi uzitecné vysledky, které
budou s jistotou uzity pti dalsim vylepSeni autotuneru PIDMA. Velice oceiiuji Usili autora, které musel autor vlozit do rozsahlého
a Casove velmi naro¢ného experimentalniho testovani a pfislu$ného vyhodnoceni vysledki. V praci jsem nasel pouze nékolik
drobnych nedostatkti a nedopatieni: Kapitola 7 by méla byt doplnéna tak, aby bylo zcela ziejmé, které autotunery byly pfipojeny
pres analogové vstupy/vystupy a s jakym rozliSeni pracovaly A/D a D/A prevodniky. Vyhodnoceni vysledk testovani v kap. 9 by
mélo obsahovat nejen informace o autotunerech. které selhaly, ale mély byt explicitn€ jmenovany i autotunery, které poskytovaly
vyhovujici vysledky. ;

Otazky: 1) Na str. 52 je uvedeno, ze autotuner PIDMA pracuje v piipadé PI regulatoru a systému ze skupiny A2 spolehlivé

s vyjimkou piipadu n=8, kde je sice odezva systému stabilni, ale pomala. Z ¢eho plyne, ze je pomala? 2) Pro zrychleni testovani
novych PID autotuneri by bylo vhodné celou davku systému otestovat plné€ automaticky vcetné vyhodnoceni vysledki. Bylo by to
na zaklad¢ vasich zkuSenosti mozné?

[1] Astrém, K. — Hégglund, T. Benchmark Systems for PID Control, IFAC Digital Control: Past,Present and Future of PID Control, Terrassa, Spain, 2000.
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