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POSUDEK DIPLOMOVE PRACE

MODELOVANI, IDENTIFIKACE A SIMULACE INVERZNIHO KYVADLA

(téma)

Diplomova praca pozostava zo 75 stran a dvoch priloh. Je napisané v ¢eskom jazyku,
prehl'adne, na dobrej typografickej irovni a s minimom preklepov a inych drobnych chyb.
Obsahuje uvod, 5 kapitol a zaver.

Teoreticka Cast’ pozostava z kapitol 1 — 3 a opisuje zédklady opisu experimentalneho
riadené¢ho objektu, vSeobecného tivodu do modelovania dynamickych systémov, opis
nelinedrneho a linearizovaného modelu kyvadla a stru¢ny tvod k prostrediu MATLAB.

Prakticka Cast’ vysvetl'uje implementaciu modelu v MATLABe a Simulinku ako aj sumarny
program, ktory ovlada vSetky aspekty vypracovanej prace. V druhej €asti st navrhnuté
regulatory pre jednotlivé riadené veli¢iny metddou, ktord zabezpecuje stabilitu uzavretého
regula¢ného obvodu.

K praci mam nasledovné pripomienky a otazky:
e s.30-31. Prenosové funkcie maju v Citateli koeficient, ktory je na hranici presnosti
pocitaca. Vysvetlite, preco nebol zanedbany.

e s.24. Jednou Castou zadania je odvodenie matematického modelu procesu. Prosim o
uvedenie bliz§ich informacii o tom, ktora ¢ast’ modelu v kapitole 2.5 bola prevzana
z literatliry a ktora samostatne odvodena.

e s. 38. Program pre inverzné kyvadlo nie je mozné spustit’ v aktudlnych verziach
Matlabu, vypisuje viacero kritickych chyb. Kontrola funk¢énosti programu tak nebola
mozna.



s.43. Uhol kyvadla mdze byt iba v intervale -180, 180 stupnov. DokaZze navrhnuty
model zabezpecit’ korektné spravanie, ak by kyvadlo preslo hornou polohou?

s. 51. Pozitivnost’ koeficientov charakteristickej rovnice a, b, ¢, d je iba nutnou, ale
nie postacujucou podmienkou stability. Vysvetlite, ako by ste mali postupovat’, aby
ste ziskali aj dalSie podmienky, ktoré by boli aj postacujice, pricom by ste uz potom
stabilitu pomocou Hurwitzovych matic nemuseli pouZzivat'. Podobne aj v d’alSich
prikladoch.

s. 53, obr. 29. Od ¢asu 0 je riadenie na hornom obmedzeni a prili§ neskoro je
prepnuté, z coho vyplyva zna¢né preregulovanie. Vysvetlite, ako by ste zmenili
schému riadenia pomocou tzv. anti-windup technik, aby k uvedenému javu nedoslo.

s. 56. Charakteristicky polyném ma nulovy absolttny ¢len (¢islo mensie ako 10" {-16}
pocita¢ nedokédze rozoznat’ od nuly), a teda je nestabilny. Tomu zodpoveda aj
relativne kmitavy priebeh riadenia.

s. 58. Pre ukazanie kvality regulédcie uhla nato¢enia by bolo vhodnejsie nastavit’
ziadanu veli¢inu na nenulovy uhol, pretoze takto nie je mozné sa presvedcCit’ o
spravnosti regulacie.

s. 65, obr. 36. Riadenie je v podstate dvojpolohové a nie PID, ako bolo zamyslané. Na
to, aby bol Ziadany uhol priblizne dosiahnuty, diplomant vyrazne z0zil ohrani¢enia na
riadenie tak, aby jeho strednd hodnota bola spravna.

Praca podl'a mdjho nazoru splituje poziadavky na fiu kladené. Diplomant ju vypracoval v
sulade so zadanim. Preto ju doporucujem k obhajobe.
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