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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Autor se ve své praci zabyvd automatickym fizenim nakldpéni laboratorniho modelu helikoptéry okolo
horizontalni osy.

Nejprve je pfedstaven model kyvadla jakoZto aproximace dynamiky daného systému slouZici pro ucely
analyzy systému a ndvrhu regulatord. Za i¢elem vySetfeni dynamiky nelinedrniho systému je zkoumano
umisténi pélt linearizovaného modelu v riznych pracovnich bodech. Dile je vy3etfovana dosaZitelna
kvalita fizeni standardnimi LTI regulatory s pevnou strukturou. Prostfednictvim metody geometrického
mista kofenti je ukdzano, Ze pro fizeni daného systému je vhodny polohovy PID regultor a kaskadni P-PI
fizeni, protoze tyto strategie zajist'uji dostate€nou robustnost uzaviené smycky a zaroveti nulovou
regula¢ni odchylku v ustédleném stavu pfi plisobeni konstantnich exogennich signali. Nésledné je uvedena
metoda nelinedrni identifikace parametrii modelu vedouci na tlohu linedrni regrese. V tomto kontextu je
také predstaven koncept nekauzalni filtrace s nulovym fazovym zkreslenim za igelem vyhlazeni
aproximativnich derivaci méfeného vystupu systému, jeZ jsou pro el identifikace zapottebi. Nasleduje
popis identifikaéni procedury nad redlnymi daty ziskanymi z experimentu na laboratornim modelu
doplnény o hrubou statistickou validaci ziskaného modelu. V dalsi &4sti prace je potom odvozena
formulace prediktivni regulace vedouci v kazdém kroku fizeni na tilohu kvadratického programovani.
Jadrem préce je poté implementace prediktivniho regulatoru v prostfedi Matlab-Simulink a nasledné
simulacni testy s linearizovanym i nelinearnim modelem. Nabidnuto je rovn&Z porovnani s konvenéni
kaskadni P-PI regulaci ve formé simulaci, jejichz vysledky byly vyhodnoceny pomoci ITAE kritéria a
celkové energie fizeni. Nakonec jsou z hlediska vypodetni sloZitosti porovnany solvery quadprog a
qpOases fesici numerickou optimalizaci v kazdém kroku fizeni.

PtedloZena prace je celkové na vysoké tirovni.

Dotazy: 1. V kapitole 6.5 je na obrazku €. 20 signal, jenZ byl pouzit jako buzeni systému pfi
experimentalni identifikaci, chybi v§ak jakykoliv jeho popis. MiZete prosim rozvést, jakym zptisobem jste
postupoval pii volb€ tohoto budiciho signalu a jak byl tento vstup generovan?

2. Na stran¢ 45 uvadite, Ze jste pfi odvozeni €islicového PI regulatoru vyuzil diskretizace s tvarovadem
nultého fadu. Tato metoda se vétSinou pouziva pfi diskretizaci spojitych systému, na jejichZ vstupu Ize
oCekavat signdl generovany ¢islicovym pocitatem s D/A pfevodnikem, protoZe to odpovida redlné povaze
dané ulohy. Tvarova¢ nultého fddu vSak do systému zavadi mimo jiné fazové zpozdéni, které je pti
diskretizaci reguldtoru nezddouci. MiiZete uvést, pro¢ jste pfi odvozeni &islicového regulatoru vyuzil pravé
tento pfistup a zda by nebylo vhodnéjsi vyuzit jinou diskretizaéni metodu (napt. bilinedrni transformaci)?
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