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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

V préci je nejprve nabidnut struény exkurz do teorie automatického fizeni. Autor popisuje jak klasické
piistupy k navrhu fidicich algoritmii zaloZzené zejména na PID regulaci, tak moderni metody, pficemz zde
je zvlastni diraz kladen na signalovy pfistup s vyuzitim H2 a H-nekone¢no norem systémti. Déle jsou
struéné predstaveny bézné modely kmitavych elektromechanickych systémil zaloZzené na generickych dvou
funkci pro H-nekone¢no syntézu regulatori za Ucelem fizeni pruznych (. kmitavych)
elektromechanickych systémi s jednou ¢i vice rezonancemi. Pfi standardni volbé vahovych funkci, napft.
za vyuziti smiSeného citlivostniho problému totiZ dochéazi ke kraceni polt a nul fizeného systému nulami a
poly regulatoru, coz je z hlediska aktivniho zpétnovazebniho fizeni vysoce nezadouci, protoze poté neni
mozné potlacit na vystupu systému vibrace vybuzené vstupni poruchou, potazmo nelze efektivné tlumit
jakékoliv kmity na strané¢ zatéze tizeného systému. Autor tedy navrhuje vyuziti specidlniho vahového
schématu, které fesi tyto problémy, a nabizi 1 systematicky postup navrhu téchto vah. Finalni procedura je
nakonec pietavena do poloautomatického algoritmu implemetovaného prostiednictvim aplikace s
grafickym uzivatelskym rozhranim vytvofené v prostfedi Matlab. Soucasti této aplikace je dale i iterativni
algoritmus redukce tadu vysledného regulatoru zalozeny na metod¢ vyvazené reprezentace a algoritmus
ladéni casové konstanty tvarovaciho filtru referencni hodnoty pro redukci ptrekmitu pirechodové
charakteristiky uzaviené smycky. Autor dale analyticky a simulacné srovnava vysledné¢ H-nekonecno
regulatory se standardnimi PID kompenzétory navrzenymi pomoci H-nekone¢no regiont se srovnatelnymi
navrhovymi pozadavky. Oba pfistupy jsou porovnany z hlediska kvality fizeni, zejména dosazitelné Sitky
pasma regulace a tlumeni kmitd na modelech dvouhmotovych a trojhmotovych systémil. Bylo ukazéano, ze
oba pristupy dosahuji ve vétSin€ ptipadi pro takto vymezené systémy velmi podobné kvality fizeni, mirné
lepsich vysledkli potom dosahuje H-nekonecno reguldtor u fizeni trojhmotového systému a
dvouhmotového systétmu s velkym pomérem rezonanéni a antirezonancni frekvence. Prakticka
vyuzitelnost navrhované metody byla na zavér ovéfena prostiednictvim testdl na laboratornim modelu
servo-pohonu s pruznym ramenem, které zaroven odkryly plny potencial H-nekone¢no névrhu pro slozité
elektromechanické systémy. U tohoto velmi komplexniho elektromechanického systému vysokého fadu s
nékolika rezonancemi bylo prokazéno, Ze regulator navrZeny prostiednictvim H-nekonecno syntézy
znatné prekonava konvencni PID feSeni jak z hlediska dosaZitelné Sitky pasma, tak z hlediska potlaceni



kmitd. PfedloZend prace je celkové na vysoké urovni, zejména pak ocenuji prakticky pfinos navrhované
metody a souvisejici aplikace pro fizeni poddajnych elektromechanickych systémul.

Dotazy

1.

V casti 3.1 na strané 29 uvadite vztah 3.4, pomoci kterého lze podle vas prejit ptimo ze
stavového popisu systému na prenosovou matici. V zdsad¢ se jednéd pouze o blokové poskladani
matic reprezentujicich stavovy popis systému do této prenosové matice. Toto ale patrné¢ neni
spravné uz mimo jiné z toho ditvodu, zZe matice stavového popisu nejsou zavisle na proménné s,
tj. Laplaceovu operatoru, jehoz funkci musi byt matice pfenosovych funkci, aby popisovala
dynamické chovani systému. Mizete toto néjakym zplisobem komentovat ptipadné dovysvétlit?
V casti 4.1 popisujete snimace a zplsoby méfeni pohybu bézné¢ vyuzivané pii fizeni
elektromechanickych soustav, pticemz uvadite, Ze odhad rychlosti se obvykle ziskava derivaci
polohy nebo integraci zrychleni z akcelerometri. Muzete uvést, jaké problémy se mohou
vyskytnout pfi pouziti obou téchto metod (tj. derivace a integrace) a jak by bylo mozné tyto
negativni jevy potlacit?

V ¢asti 2.5 uvadite, Ze idedlni PID regulator v praxi nelze implementovat a proto je zapotiebi
zavést filtraci derivacni slozky. Tato modifikace mé vsSak jesté¢ dal§i vyhodu vedle toho, Ze
regulator ¢ini kauzalnim. Muzete tuto funkci filtru derivacni slozky popsat?
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