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V této praci popisi vyvoj ovladaciho programu pro laboratorni Ulohu Batyskaf, od verze, kterd vysla a
byla obhajena v ramci mé bakalaiské prace. Dalsi vyvoj programu probihal v rdmci predmétu Python
pro védecké vypocty a fizeni s cennymi radami a pfipominkami Doc. Ing. Iva Bukovského, Ph.D.

Hlavni body:

- zvySeni stability programu
- zptesnéni vzorkovaci frekvence
- pridani zalozky fizeni obsahuijici:
- tlacitko ,, Automatika” pro spusténi regulace
- Identifikace soustavy
- P —regulator s nastavitelnym zesilenim r0
- nastavovani zadané veliciny
- QNU Batyskafu
- referen¢ni soustavu

- moznost vykreslovani a ukladani pribéhu vah modelu

- nastavovani ,Learning rate” modelu
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Obr 1. — Nova zalozka ,Rizeni“ s moznosti vykreslovani vah modelu
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Ke zvySeni stability programu prispélo hlavné odstranéni a opraveni mensich nedostatkd v kodu
programu a zlepSeni komunikace s tlohou. Nejvétsi chybou v komunikaci s Batyskafem bylo Spatné

s vr

poradi ukoncovani spojeni po sériové lince a tim dochazelo ke zmateni fidici jednotky Batyskafu.

Zptesnéni vzorkovaci frekvence bylo dosazeno nahrazenim slozitého dvoustupriového ¢asovaciho
algoritmu funkci time.sleep().

Hlavni motivaci pro dalsi vyvoj programu je implementace adaptivniho reguldtoru a za timto Gcelem
byla pridani zélozka Rizeni, které bude obsahovat veskeré nastavovani parametri regulace Ulohy.

V soucasné dobé program obsahuje pouze P regulator, ktery reguluje polohu plovacku s regulacni
odchylkou asi 5 cm. Také obsahuje referen¢ni model, coz je vlastné idealni chovani soustavy, kterému
se adaptivni regulator bude snazit co nejvice pfiblizit. Dale je v programu zahrnuta neuronova
jednotka modelujici chovani plovacku s P regulatorem. Jeji vahy byly vypocteny mimo program, ktery
je pii spusténi nacitd a dle nastavené ,Learning rate” dale adaptuje. Na zaloZce Rizeni Ize tedy
momentalné nastavovat zesileni P regulatoru r0, learning rate modelu mu, Zadanou polohu plovacku.
Dale Ize pomoci tlacitka kdykoliv vykreslit pribéh adaptace vah a ten si také uloZit do txt souboru.
Pomoci vybérovych policek Ize také volit zda chceme vykreslovat vypoctenou polohu plovacku
pomoci QNU nebo polohu dle referencniho modelu.

Momentalné tlacitko Identifikace pouze ,projede” v péti schodech doll a nahoru plovacek pomoci
zadané veliciny, tzn. za poutZiti pouze P regulatoru.
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Obr 2. — Probihajici identifikace — s ukazatelem pribéhu
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Vyvoj programu bude i nadale pokracovat prevazné implementaci adaptivniho reguldtoru a jeho
odladénim. Idealnim cilem je, aby byl program dale pouZzitelny pfi vyuce jako nazorna pomucka.

Vv

Mozné je i rozsiteni funkci identifikace, aby to nebylo pouhé prohnani plovacku, ale aby program
umeél ze zjisténych prabéht dale naptiklad spocitat vahy pro model soustavy.
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Obr 3. — Regulaéni zasah P reguladtoru se zesilenim r0=35 (v hornim grafu prabéh akcni veliciny)
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