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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Autor piedlozil k posouzeni rozséhle zpracovanou praci s rozsahem 61 stran. Velice kladné hodnotim, Ze
cela prace je zpracovéna v anglickém jazyce, ktery je na velmi dobré Grovni.

Zagatek prace se vénuje Givodu do problematiky a motivaci, kde jsou interaktivni nastroje vhodné
zasazeny do clekového procesu vyvoje podle V diagramu (3 strany). Nasleduje druha kapitola, jejiz prvni
&ast je vénovana Gvodu do teorie Fizeni a tvaru PID regulatoru (6 stran). Druha &ast je jiz v€novana
robustn{ stabilité regionti pro jednoduché regulatory (12 stran). Zde jsou popsany n€ktera navrhova
kriteria, ktera lze pouzit pti navrhu regulatoru. Dalsi subsekce je vénovana robustni stabilité region pro
PI regulatory. Na tu navazuje dalsi subsekce, ktera se zabyva PI "alfa" regiony. Nasledujici subsekce je
poté vénovana charakteristckym &isliim systému a jakym zpusobem z nich lze vytvofit momentovy model.
Tieti kapitola popisuje existujici feSeni pro online lazeni parametrti regulatord (17 stran). Jsou zde
zmin&ny nastroje Sysquake, PID Tuner, PIDlab a také moZnosti, které poskytuje program Matlab. Ctvrta
kapitola se zbyva jiz tvorbou GUI aplikace, ve které jsou zpracovéany algoritmy pro navrh robustnich PI
regulatorii (8 stran). Samostatnd subsekce je pak vénovéna vizualizaci jednotlivych regioni. Pata kapitola
popisuje moznosti pouZiti multi-kriterialni optimalizace (5 stran). Sest4 kapitola obsahuje validaci celé
aplikace, ktera je nejprve provedena na esti vybranych piedpisech systémi a nasledné je provedena na
modelu spojenych nadob, ktery vychazel z nelinearnich diferencialnich rovnic (8 stran). Sedma kapitola
obsahuje zavér a mozna vylepsSeni (2 strany).

Pfi testovani GUI aplikace jsem narazil pouze na jeden drobny problém. Pokud nebude vybrany regulator
a bude provedeno vykresleni Nyquistovy kfivky pro otevieny systém, tak program vyhodi chybu. Pfi
dodrzeni poradi operaci, kdy je nejprve vybran regulator a teprve potom provedeno vykresleni Nyquistovy
kiivky, tak vie funguje spravné. Tato drobné chyba, tak nemé na funk&nost aplikace Zadny vliv. Student
prokazal vyborné porozuméni problematice robustnich regiond a celkové je prace velice dobie
zpracovéna a to jak obsahové tak graficky.

Dotaz 1: V posudku je zminéna jedna drobnéd chyba GUI aplikace. Jak by jste tento problém programové
osetril?

Dotaz 2: Ve druhé kapitole (7 strana) méte uvedenou neinteraktvni verzi PID regulatoru. Jak by vypadala
interaktivni verze a jaky je mezi nimi rozdil?




Dotaz 3: V préci jste zminil nékolik rliznych néstrojii pro navrh parametr( regulatorti jako je Sysquake,
PID Tuner atd. Jaké ma vyhody nebo nevyhody v porovnani s nimi Vami vtyvorena GUI aplikace?
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