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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

Bakalafska prace se zabyva tvorbou simulatort dynamickych systémt pro vyuziti HIL simulace ve
vyukovych kurzech automatického fizeni. Implementace vybranych simulatorti je provedena na PLC od
spole¢nosti Beckhoff s vyuzitim nativniho prostfedi TwinCAT 3. Regula¢ni smycka pro HIL testovani je
pak vytvofena propojenim s reguldtorem skladajicim se z mikropocitate Raspberry Pi4 rozsifeného o
pramyslovou desku vstupti a vystupti Monarco HAT.

Autor rozdélil praci do sedmi Casti. Prvni dvé se zabyvaji popisem prumyslového systému od spolecnosti
Beckhoff. Ctenafe seznamuji s hardware komponenty a pouzitymi dil¢imi moduly pramyslového poéitace.
Ttreti kapitola je zaméfena na implementaci vybranych modelt v softwarovém prostiedi TwinCAT a
propojeni a komunikaci simuldtoru s fidicim systémem. Vybrané modely jsou stru¢né popsany ve ¢tvrté
sekei a nasledujici kapitoly se vénuji jejich otestovani, porovnani se simula¢nimi modely z programového
prostiedi Matlab/Simulink a vyhodnoceni validity.

Student splnil zadani, praci tudiz doporucuji k obhajobé.

Ptipominky:
Préace obsahuje velké mnozstvi preklept.
Na konci dokumentu je uveden seznam pouzitych zdrojl, ty vSak nejsou v jeho pribéhu fadné citovany.

Autor se zbytecné zamétfuje na detailni popis HW na ukor lehce zanedbané¢ho hlavniho cile BP, tedy
vytvofeni metodiky pro navrh simulatord.

Nesrovnalosti ve vysledném chovani simulatort autor ¢asto ponechéva nevysvétlené.

Zvolen¢ kritérium pro vyhodnoceni shody je téméft nicnetikajici.



V anotaci je zminén mikropocita¢ Monarco HAT. Monarco HAT je vSak pouze roziifujici desticka vstupd,
vystupl a komunikacnich portil, kterd sama o sobé mikropocitacem neni.

Dotazy
Zminujete, ze za rozdilnost chovani syst¢ému v simulinku a TwinCATu mize mimo jiné i hrubsi
vzorkovani v simulinku. Dojde ke zlepSeni rozdilu v pfipad¢ nastaveni pevného kroku se stejnou
periodou? Lze dosdhnout vétsi shody za pouziti jiného solveru?

Jaké dalsi vlivy mohou zpiisobit tyto rozdily?

Splnéni bodti zadani

uplné

Doporuceni k obhajobé
ANO

Hodnoceni: 3 - Dobie
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