HODNOCENI BAKALARSKE PRACE
Vedouci BP

Jméno bakalare: David Wébr Garantujici katedra: KKY

Niazev bakalarské prace: Prediktivni regulator pro fizeni pohybu elektromechanickych soustav
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Doplnéni hodnoceni, piipominky, dotazy:

Hlavnim vysledkem prace je navrh metodiky pro pfizpisobeni obecné znamé a dobfe popsané techniky
lincarniho prediktivniho fizeni pro specifické potieby servopohond s pruznou zatézi a porovnani
dosazitelné kvality fizeni s konvenénimi zpiisoby regulace. Vysledkem je sada algoritmii umoziujici
syntetizovat prediktivni reguldtory s vyuzitim aktudlné dostupnych numerickych solvert pro kvadratické
programovani. Kviili pandemické situaci se bohuzel nepodatilo dotdhnout viechny vysledky do stidia
experimentli s redlnym strojem, provedené simulaéni studie viak naznacuji slibny potencial pro praktické
pouziti. Celkové hodnotim préci jako vybornou.

Dotazy:
I Jaka praktickd fyzikalni omezeni vyvstévaji typicky u pohoni s pruznou zatézi a jak byste tyto
omezeni zakomponoval do optimalizaéni ulohy?

2, Popiste rozdily mezi LQR regulatorem a prediktivnim regulatorem bez uvazovanych omezeni z
hlediska struktury pro implementaci a vlastnostech uzaviené smycky.
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