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Laboratomi model CE 151 - kuliika na plole

Hodnoceni prdce:

Autor sa vo svojej diplomovej pr6ci venoval prrici s re6lnym zariadenim CE 151, guf6dka na

ploche, od firmy Humusoft, s.r.o.. Touto prilcou prispel k rieSeniu aktu6lneho probl6mu, ked'si prax

ryZaduje, aby Stridium kl6dlo vlidsi d6raz na pr6cu Studentov s re6lnymi zariadeniami.

Danrl t6ma je dostatodne vypracovan6, autor pr6ce si d6kladne pre5tudoval dostupnri

odbornri literatriru v deskom aj anglickom jazyku a ziskand vedomosti vyuZil v experiment6lnej

dasti, ked'pomocou zvolenej met6dy identifik6cie vyhodnotil vlastny model re6lneho zariadenia

gut6dky na ploche a porovnal svoje vysledky s modelom uvedenym v technickej literatrire dodanej

k zariadeniu. N6sledne bolo navrhnutych niekollko r6znych typov PID regul5tora pomocou

viacerych met6d syntlzy a v programovom prostredi MATLAB bola vyhodnoten6 kvalita riadenia.

Autor systematicky rie5il jednotliv6 zadane rilohy, text pr6ce je logicky dleneny do

jednotlivych kapitol a podkapitol. PredloZen6 diplomovd prhca obsahuje len mal6 mnoZstvo

preklepov. Grafickd ziivislosti mohli bf form6tovan6 jednotne. V texte diplomovej prdce ch;fbajf

odkazy na niektor6 publikdcie uveden6 v zoznarrre pouZitej literatriry. Y zoznarne pouZitej literatriry

nie je pouZity jednotny Stfl bibliografickych odkazov.

Obsahovo je pr6ca na dobrej rirovni, autor sa podas svojej prhce d6kladne obozn6mil s

danym reSlnym zariadenim CE 151, vypracoval rdzne zadania a rilohy pre Studentov. V prilohe k

pr6ci autor spracoval strudny manuill k ovl6daniu demo-progftrmu k redlnemu zariadeniu CE 151,

manudl k programu Viana 3.64 a spracoval jednoduch;i popis SISO Design Tool. Vypracovand

manu6ly k jednotlivjm aplik6cirim m6Zu Studentom shiZit' ako podkladov6 materirily k rie5eniu

danych riloh.

Celkovo je predloZenrl diplomovtl pr6ca kvalitne spracovan6, autor v r6mci svojej pr6ce

vyhotovil viacer6 uZitodnd manu6ly, ktor6 urdite n6jdu uplatnenie vo vyrdovacom procese

zameranom na riadenie redlnych zariadeni. V pr6ci sri podrobne vysvetlen6 moZnosti n6vrhu PID
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regul6tora pre dany nestabilny syst6m a pristupy k

vyuLite v d'alSom vyudovacom procese.

PredloZenri diplomovri pr6cu odporudam

dobr6.

Otinky k obhajobe:

vyhodnoteniu kvality reguliicie, do m6Ze byf tieL

k obhajobe a navrhujem hodnotenie B - vel'mi

Predo sa regulovany vlistup pri riadeni re6lneho zariadenia, na rozdiel od simulilcie, neusttilil

naLiadanej hodnote pri pouZitf navrhnut6ho PD regul6tora (Obr. 26),ket model systdmu obsahuje

astatizmus druh6ho r6du?

Pri riadeni sa predpokladajri zhodn6 modely oboch riadenych velidin. Cim m6Ze byt

sp6sobeny rozdiel medzi riadenim vystupu osi X a rlfstupu osi Y na obr6zkoch Obr. 20, Obr.22,

Obr.264 Obr. 30 a Obr. 31, ak bol na ich riadenie pouZity rovnaky regul6tor?

Na obrtizku Obr. 10, kde sri vyhodnoten6 pozicie gul'6dky vol'ne spri5t'anej po naklonenej

ploche, vykazujir tieto hodnoty vzrast a obdasny pokles. Znarnend to, Le loptidka i5la v protismere

gravitiicie alebo to spdsobil Sum merania?

Celkov6 hodnoceni prfce:
Zndmkuuvede vedouci dle sv6ho uvirteni dle klasifikadni stupnice ECTS:
A-qfbom6,B-velmidobie,C-dobie,D-uspokoj ivd,E-dostatednd,F-nedostatednd.

F znamen6t61..
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Datum 8.6 .2011 enta diplomov6 pr6ce

Piedloienou diplomovou pr{ci doporuCuji k obhajobE a navrhuji hodnoceni
B - velmi dobie.

V pffpadE hodnocenf stupnEm ,,F - nedostatelnE" uvedte do pfipomfnek a slovnlho vyj{dtenf
hlavnf nedostatky nr{ce a drlvodv tohoto hodnocenf.


