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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

BP se zabyva modelovanim, fizenim a konstrukei zafizeni pro magnetickou levitaci, na kterém si autor
vyzkousSel navrzené ridici algoritmy.

V prvni ¢asti se autor vénuje uvodu do problematiky magnetismu a magnetické levitace. Jsou zde
vysvétleny nékteré zakladni pojmy a principy. Déle jsou zde uvedeny nekteré druhy levitaci, se kterymi se
Ize setkat v nejriznéjSich aplikacich.

Podstatna ¢ast prace je vénovana tvorbé matematického modelu, kde autor vyuzivé pro odvozeni Euler-
Newtonovu metodu. Jsou zavedeny systémy souiadnic, které jsou dale vyuzity pro celkovy dynamicky
popis soustavy. Soustava je sloZena z n€kolika pasivnich i aktivnich ¢lenii a z tzv. Hallovych sond, které
umoziiuji méfit zmeény v magnetickém poli.

Dalsi &asti prace se vénuji navrhu regulatort, kde je vyuzito stavové zpétné vazby ve formé LQ
regulatoru. Nejdiive je uvazovana znalost celého stavového vektoru, posléze je uvazovano pouze méieni
ze senzorl a stav je uréen pomoci rekonstruktoru stavu. Déle jsou navrzené algoritmy fizeni otestovany na
simulaé¢nim modelu.

Zavér prace je vénovan konstrukei realné soustavy, na které je navrZeny regulator testovan. Bohuzel
navrzeny regulator s rekonstruktorem stavu neni dostatecné robustni a piesny, aby fungoval i na realné
soustavé. Autor dale vyuZziva empirického navrhu PID reguléatoru, ktery jiz pro danou fyzikalni realizaci
funguje, paradoxné tento PID regulator nefunguje na matematickém modelu.

Vsechny body zadani byly splnény, prace ma velmi dobrou Giroveii a proto ji doporucuji k obhajobg.
Velmi oceiiuji zakomponovani modelu senzoru do stavového popisu a sestrojeni funkéniho zatizeni pro
ovéfeni spravnosti modelu.

Pripominky bych mél pouze ohledné:
1) absence parametri empiricky naladéného regulatoru
2) znaCeni nékterych proménnych neni vzdy zcela konzistentni pro celou praci

3) seznam znaceni neni kompletni
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4) literaturu Cerpat méné z Wikipedie

5) Iépe definovat pouzité metody a vztahy

Otazky:
1) MuZete vysvétlit, jak jste postupoval pti empirickém navrhu PID regulatoru?

2) Uvadite, ze empiricky naladény PID regulator nefunguje pfimo s modelem senzorii. Zkousel jste systém
timto PID regulatorem stabilizovat i bez pouziti modelu senzort, kdy budete uvazovat, ze polohuxay
znate dokonale?
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