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Cilem DP bylo na zaklad¢ zméfenych priubéhi vstupt, vystupt a stavi elektrické soustavy s fidici
jednotkou Arduino Due urcit matice diskrétniho stavového modelu, pro tento model navrhnout LQ
regulator se sledovanim zadané a ovéfit jeho funkénost pii simulaci i redlném fizeni.

V teoretické Casti prace se diplomant zabyval uréenim matic stavového modelu z méfenych dat,
navrhem diskrétniho LQ regulatoru se sledovanim zadané véetné feSeni beznarazového piipnuti. Pro
simula¢ni ovéfeni funk¢nosti regulatoru vyuzil matematicky model idealniho chovani elektrické
soustavy s korekcemi hodnot soucastek ur¢enymi z naméefenych dat.

Kompletni feSeni praktické ¢asti probihalo v prostiedi MATLAB. Pro komunikaci s fidici jednotkou
Arduino Due zajistujici generovani a méfeni napéti na sledované pasivni elektrické soustave
diplomant pouzil jiz vytvotené funkce. Nejprve vytvofil skript pro ziskani experimentalnich dat s
naslednym uré¢enim matic diskrétniho stavového modelu III. fadu a korekci parametrii spojitého
idealniho modelu IV. fadu. Ve druhém skriptu pro identifikovany diskrétni stavovy model navrhl LQ
regulator a realizoval simulaci regulace respektujici podminky realného systému. Na simulacich ur¢il
volitelné parametry regulatoru a ovéfil jeho funkénost. Dale ovéfil i feSeni beznarazového piipnuti
regulatoru a potla¢eni windup efektu. Posledni skript realizoval regulaci na realné soustave.

Diplomant zacal pracovat na DP v¢as a hojné vyuzival konzultace. Nicméné mnozstvi Casu
straveného na konzultacich neni zhodnoceno ve vlastni DP, ktera je stru¢na a vzhledem k zadani
nelogicky strukturovana.

V DP je minimum formalnich chyb. K obsahové ¢asti mam jen poznamku, ze by bylo vhodné omezit
pomérné podrobny popis riznych variant ndvrhu LQ regulatoru, a naopak podrobnéji popsat
problematiku experimentalni identifikace. Také mohlo byt provedeno vice experimentll zejména
zamé&fenych na vliv intervalu vzorkovani na kvalitu regulace.

K obhajob¢ navrhuji, aby diplomant zodpovédél tyto otazky:

a) Jak byla feSena synchronizace méfeni a fizeni sredlnym Casem pii experimentech v
MATLABU?

b) Pii realném fizeni jste fesil i potlaceni windup efektu. Kdy k tomuto jevu dochazi a jak jste
tento problém fesil?

c) Blokové schéma na Obr. 2.5 neni vzhledem k signalu Se(k) dobte. Jak ma vypadat spravny
zapis blokového schéma?

Kontrola na ptivodnost prace prob&hla automaticky v IS STAG. Vyssi shoda 19 % byla nalezena s DP
obhajenou na FEI v roce 2020, ktera se zabyvala navrhem a implementaci LQ regulatoru s
estimatorem stavu v SCADA systému PROMOTIC pro stejny fizeny systém. Podobnost textu je
v ¢astech popisujicich standardni navrh LQ regulatoru (vcetné definic dosazitelnosti a fiditelnosti),
matematicky model fizeného systému a fidici jednotky Arduiono Due. Pies vySe uvedenou podobnost
praci povazuji za puvodni.

Diplomant splnil zadani a prokazal schopnost samostatné fesit dil¢i problémy. Popis feseni klicovych
Casti, experimentalni ¢asti a zejména vyhodnoceni vysledkd je velmi stru¢né. Proto navrhuji praci
k obhajobé s hodnocenim velmi dobte tj. C.
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