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Cilem bakalatfské prace bylo postavit jednoduchy model pro otestovani funk¢nosti trysek,
jednak komplexni model zahrnujici kombinované fizeni pomoci vrtuli a trysek, toto fizeni
navrhnout a otestovat.

Cil prace byly splnény ¢astecné, jednodussi model pro simulaci fizeni polohy postaven byl,
fizeni bylo navrzeno, odsimulovano a na systému realizovano. Naopak komplexni model
zahrnujici rovnéz ftizeni pomoci vrtuli postaven ani testovan nebyl. Student se z divodu
jednoduchosti konstrukce zaméfil na regulaci typu BANG-BANG, pouzil rizné metody pro
navrh, které vétSinou Cerpal z literatury vénujici se ftizeni letadel, a vSe otestoval na
zjednoduseném modelu. Parametry regulace ladil experimentalng, vzhledem k jednoduchosti
systému ¢asoveé optimalni regulaci navrhl analyticky.

Prace je psdna srozumitelné, obsahuje velké mnoZzstvi simulaci. Obsahuje pfimétené
mnozstvi pieklepti. Vytku bych mél k obr. 3.13, kde vykreslenda funkce neodpovida funkci
odmocnina.

Na praci ocenuji predevsim postaveni a zprovoznéni funk¢éniho modelu, na némz byly
navrzené metody fizeni ovéfeny. Bohuzel komplexni model, ktery by zahrnoval i fizeni vrtuli,
sestaven nebyl.

K obhajob¢ mam nasledujici otazky:
1. Nebylo by mozné pokusit se namodelovat trysku, aby si simulované a skutecné priabéhy
vice odpovidaly?
2. Pribéh root-locus neni z obr. 3.9. pfili§ ziejmy. Mohl byste nakreslit pribéh root-locus
pro regulaci dvojitého integratoru idedlnim PD regulatorem?

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfe.
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