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Doplnéni hodnoceni, pripominky, dotazy:

Autor se v Bakalarské praci zabyva problémem repetitivniho fizeni, které slouzi ke kompenzaci nebo
sledovani obecnych periodickych poruch nebo referencnich signald v regulaénich obvodech. Hlavnim
vysledkem je navrh a implementace algoritmu pro systémy s externimi signaly periodickymi ne v ¢asové,
ale polohové doméné. Toto je z pohledu teorie zatim ne zcela probadana oblast, z praktického hlediska
vSak velmi dilezita, protoze odpovida celé fade uloh napt. v aplikacich ptesného fizeni pohont. Autor se
potykal pfedevsim s vypocetné efektivni realizaci jedné z variant zkoumanych algoritmu a bohuzel se mu
nepovedlo docilit kyzené realizace pouzitelné pro cilovou HW platformu. Cést vysledki byla tedy ovéiena
pouze simulaéné. K uspésnému zavrSeni chybélo podle mé jen nékolik dni préace, ktera mohla byt
dokoncena pti lep$im rozvrzeni ¢asu nebo vétSim nasazeni. Za hlavni pfinos pro autora tedy povazuji
ziskanou zkuSenost, ze od algoritmu na papife nebo v numerické simulaci byva k redlnému dilu ¢asto jesté
dlouhd a trnitd cesta. Student se nicméné dokazal zorientovat v pro néj nové a netrivialni problematice a
alespori ¢ast vysledkl uvést do praktické realizace, za coz udéluji vysledné hodnoceni velmi dobie.

1. U polohového algoritmu neni v praci rozebran problém stability uzaviené smycky, je mozné ji dokazat
obecné, ptipadné alespon v ustalenych stavech s konstantni rychlosti pohybu ?

2.V ¢em spatiujete nejvetsi problém s vypocetni naroc¢nosti vaseho navrhu implementace a jak byste ho
dale fesil ?

3. Na strané 16 zminujete moznost pouziti nekauzalnich filtri Q a L. Jakym zplisobem je mozné navrhnout
nekauzalni filtr Q pro zajisténi stability a v ¢em je vyhoda této varianty oproti kauzalni realizaci ?
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