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PredloZena diplomova prace pana Jaroslava Bétaka se zabyva modelovanim servomotoru, na kterém
jsou otestovany rGzné pristupy optimalniho naladéni regulaéni smycky pro jeho fizeni. Prace ma 71
Cislovanych stran véetné literatury a seznamu a obsahuje 57 obrazk(. K praci je pfilozeno DVD.

Prace je ¢lenéna na uUvodni cast, teoretickou — zabyvajici se sestavenim simulaéniho modelu a
praktickou ¢ast s experimenty naladéni regulacni smycky na vybraném servomotoru s ménicem.

V teoretickych ¢dstech je pomérné podrobné a prehledné uvedeno schéma regulacni smycky a
sestaveni simula¢niho modelu servomotoru. Je zde také uvedeno nékolik pfistupl ladéni regulator(, které
jsou pouZity v optimalizacnim procesu. V ¢asti vénované optimalizaci je postupovano od ladéni jednoho
parametru aZz po celou sadu parametrll pouZitych vregulatoru. V praktické casti je popsano ziskani
fyzickych parametrll motoru potiebnych k sestaveni simulacniho modelu tak, aby odpovidal redlné
soustavé. V experimentalni ¢asti jsou postupy vyzkousené na simulaénim modelu aplikovany na redlny
servomotor s ménicem. Na experimentu sredlnym motorem byla ovérena funkénost postupu pro
optimalni nastaveni reguldtor(. Vysledky nastaveni reguldtorli vSak neodpovidaji hodnotam ziskanym
simulacné, a to v ramci radu.

Nesoulad v hodnotdch vidim v simula¢nim modelu motoru, ktery zcela neodpovida pouZitému
pohonu. Co se ale postupu ladéni parametr(i regulatoru tyka, je pouzita metodika v poradku a zcela jisté je
uzite¢nym nastrojem pro nastavovani parametrd regulatoru motoru v ménici.

Prace je napsana prehledné a do detailu popisuje sestaveni modelu i experiment. V praci je vétsi
mnoZstvi preklepl ¢i gramatickych nedostatkl a ne zcela jasnych formulaci vét.

Prednosti prace je detailni popis pouZitych postupl a provedeni experimentu. Jde o zajimavé a
velice uZiteéné téma. Prace by si zaslouzila vétsi zavérec¢nou péci, nebot obsahuje mnozZstvi preklepl a
nevhodnych formulaci vét. Vyraznou vytkou k préci je absence podoby cilové funkce, kterd je velice ¢asto
nejen zminovana a je zakladem celého procesu ladéni.

Pripominky k praci:

e str. 11: Signdl e(t) by bylo vhodnéjsi nazvat ,regula¢ni odchylkou”, nez ,velikosti odchylky
systému”.

e str. 27: Chybi indexy v obr. 12 a také na dalsi strané.

e obecné v praci - fidici/Fidici, 0,1 ms/0,1ms

e str. 39: V poslednim odstavci je uveden podil gradientd, bylo by vice nez vhodné doplnit slovni
popis néjakym matematickym vyrazem.

e str. 43, obr. 31: Bylo by vhodnéjsi obrazek z divodu Citelnosti zvétsit — kontrastuje to napf.
s obr. 32 na strané nasleduijici.

e str. 50: Je uvedeno, Ze Total error(CF)=420, ale na str. 48 je uvedena hodnota 400.



e str.52: Ve vété ,Cislicové multimetry méFi Ubytek proudu...“ by mélo byt, e mé&Fi tbytek napéti
na rezistoru, nikoli proudu.

e str. 54: Pojem ,vyvarovani mustku“ by asi mélo byt spravné ,vyvazovani mastku”.

e Na str. 59 je uvedeno, Ze ,,Proto nebudou srovnany vysledky simulaci a experiment(“. Opét je
v praci odkaz na cilovou funkci, ktera chybi.

e Nastr. 63 je uvedeno, Ze se zvysi rychlost chladnuti, ale podle obr. 54 jde o snizeni.

Otazky k praci:

e str. 15, obr. 3: Jakého fadu je systém, pro ktery je uvedena odezva? Bude se odezva na
jednotkovy skok lisit pro jiné fady regulovaného systému?

e str. 15: Vpraci je uvedeno, Ze je nutné ,spravné zvolit dobu vzorkovani“. Jak je fesSena
problematika vhodné volby doby/periody vzorkovani?

e Od str. 36 je v praci zminovana cilova funkce, na zakladé které dochazi k ladéni/optimalizaci
parametrQ. V prdci jsem vSak nenalezl podobu cilové funkce, ktera je pro optimalizaci naprosto
zasadni. Jak je tato cilova funkce definovdna?

Zavérem konstatuji, Ze predloZzena prace pana Jaroslava Bétaka splnila vytycené cile a doporucuji ji
k obhajobé.
Po zodpovézeni vyse uvedenych dotazd navrhuji hodnoceni klasifikacnim stupném B — velmi dobfe.
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