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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Prace se zabyva identifikaci a fizenim nelinearnich dynamickych systémui pomoci neuronovych siti vyssich fada v prostredi
Python. Téma fizeni nelinearnich kmitavych soustav vyplyva z vyzkumnych aktivit na skolicim pracovisti. Bylo nutné
zvladnout jak teoretické nastroje a koncepty modernich neuronovych siti, tak riznorodé programové nastroje prostredi
Python.

Spinéni zadani splnéno

Zadani je zcela splnéno.

Zvoleny postup FeSeni vynikajici

Popsany postup reSeni problému je logicky. Nejprve jsou prostudovany a popsany pouzité metody identifikace i fizeni
dynamickych systém(l pomoci neuronovych siti a ty implementovany a otestovany na systémech rostouci sloZitosti, od
linearnich a jednoduchych systémech pro identifikaci az po kmitavé systémy s vice stupni volnosti a nelinedrnim tlumenim.

Odborna uroven A - vyborné

Odborné je prace na vysoké Urovni. PouZité nastroje jsou peclivé popsany a vysledky zdokumentovany. Z metodického
hlediska bych ocenil porovnani vysledkd s referenénim fizenim systému klasického typu (at jiz PID s Z-N nastavenim, nebo
néjakou formou optimalniho fizeni (LQR, MPC apod.). Neni Uplné zfejmé, proc jsou v kapitole 2 uvedeny dalsi —jiné
metody fizeni kmitavych systéml, kdyz pak nejsou k samotné praci vztazeny.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie

Prace je graficky perfektni, obsahuje jen drobné jazykové chyby, nejcastéji chybéjici carky ve vétach.

| kdyZ predpokladam, Ze vystupy systému v jednotlivych grafech jsou normované, osy y by mély byt popséany.
Tloustka ¢ary v grafech je velka a zobrazené pribéhy tak ¢asto splyvaji, i kdyz urcité rozdily mezi kfivkami jsou i podle
slovniho popisu. Nékteré formulace jsou nedotazené (napftiklad na str. 20 ,Jednoduchym ovérovacim skriptem byla
spravnost hypotézy ovérena” — jak?, na str. 23 ,rovnice je patrné nelinearni“ —tak je ¢i neni?).

Vybér zdrojti, korektnost citaci A - vyborné

Jsou pouZity vhodné prameny a tyto jsou v praci spravné citovany.
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IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Popsané algoritmy podle predloZenych vysledkd velmi dobre funguji a davaji velkou nadéji pro dalsi vyzkum

v synergii s vyzkumnymi zadméry skoliciho pracovisté. Celkové je text prace prehledny, presvédcivy a ctivy. Mlize
tak dobfe poslouzit i jako Uvod do problematiky identifikace a fizeni pomoci neuronovych siti vyssiho fadu.

PFi obhajobé bych rad prodiskutoval nasledujici otdzky:

1. Vkapitole 3.1 je zminéno Eulerovo diferenc¢ni schéma (rovnice 6). Bylo opravdu pouzito — jak pak byla
feSena otazka stability integrace? Nebo byl pouzit nastroj Pythonu pro integraci obyéejnych
diferencialnich rovnic pomoci pokrocilejsich integracnich metod? Jaka metoda byla pouzita?

2. Je moziné ovérit stabilitu HONU regulatoru?

3. Jaky je horizont pouzitelnosti identifikovaného modelu soustavy (natrénované HONU sité) v poméru
k trénovacimu horizontu?

4. Je moiné srovnat vysledky nového fizeni s fizenim klasickym (naptiklad PID nastavené metodou Z-N) nebo
modernim fizenim (LQR)?

5. Jaka je ¢asova naroc¢nost trénovani v prostfedi Python, pripadné jaké jsou moZnosti urychleni?

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Datum: 20.8.2020 Ing. Pavel Steinbauer, Ph.D.
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