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ReSend problematika dizertagni préce se tykd inovace zatizeni pro rozvadeni pize, feseni je
provedeno variantn& a na zékladg, vypoétl, simulaci a experimentd je navr¥ena inovace
s hlavnim cilem zvysit produktivitu prace stroje.

Prace je rozdlenéna do t&chto &4sti:
- Uvod, ve kterém je popsan piehled soudasného stavu feSené problematiky a je
provedena patentova rederse
- formulovéni cile dizertagni prace

- provedeni variantniho ndvrhu nového systému a matematické modely pro uZiti v
MATLAB Simulinku

- navrh konstrukee zkusebniho zafizeni a popis provédénych simulaci a mé&feni
- vyhodnoceni a zavér

Vyjadfeni k jednotlivym bodiim disertagni préce:

* Dosazeni v disertaci stanoveného cile
Cil prace je formulovan v kapitole 4.2. Zakladem pro inovace je stavajici zafizeni, které
je navrZeno s vyuzitim klikového mechanismu a vodici tySe paralelng uloZend podél
stroje, pfitemz parametrem inovace Je zejména zvyseni rychlosti navijeni. Podminkou
a odstranéni vlivu nejslabsiho &lanku zafizeni, kterym

e Teoreticky piinos disertaéni price
Sestaveni matematického modelu je provedeno za zjednodusujicich predpokladd, které se
ale opiraji o poznatky z literatury. Vlastnosti Jjednotlivych komponent za¥izeni jsou
formulovény jednak pomoci vlastnich vypo&ta a jednak pomoci firemni odborné



literatury. Teoretickym pfinosem je vhodn4 aplikace postupt integrovanych v MATLAR
Simulink systému na re4lném problému.

°  Prakticky piinos diserta&ni price

Praktické vyuziti navrhovanych inovaci bude zfejmé& podminéno technicko-ekonomickym
vyhodnocenim tiprav. Technicky p¥inos je nesporny.

*  Prokazani znalosti v oboru
Dizertant fe§enim prace prokazuje dobré znalosti Vv oboru konstrukce textilnich stroju
k feSeni je piistupovano Systematicky a b&hem Fefeni je prokazana znalost modernich

K predlozené disertadni praci mam tyto dotazy:

- Naobr. 9.4 jsou prakticky shodné k¥ivky p¥i uZit{ duralu nebo kompozitu - je mozné,
Ze na materialu tyde tedy maélo zalez ?

- Z mnoha konstatovani v praci je zfejmé, Ze rovngs klikovy mechanismus vlivem
svého nekonstantniho pfevodu je slabym mistem zatizeni. Jak by se dal nahradit — viz

, nez
slovnich popist. Prosim o pfedvedeni kinematickych schémat mechanismu pro

- Pfi obhajobg doporuéuji zdtraznit, v &em Spociva ,, mechatronicky* efekt zafizeni.



Cilem diserta¢ni prace bylo provést inovaci feSeni rozvadéni pfize s cilem odstran&ni slabého
¢lanku za¥izeni. Tento tikol byl splnén. Na zakladé toho

doporuduji

predloZenou préci Ing. Petra Zabky k obhajobg a po jejim usp&$ném obhdjeni doporuduji
podle pfisludnych paragrafi udéleni akademického titulu  Ph.D. ve studijnim oboru

Konstrukce strojii a zatizen. .
/‘/ /
4,40%1, Ph.D.
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Rekapitulace cilé prace:

PredloZena disertaéni préce je zaméfena na problematiku rozvadéni na rotorovych
doptédacich strojich. Jedn4 se o systém, ktery zajistuje piimocCary vratny pohyb vodi&a piize
Pfi navijeni. V soudasné dob& se k tomu nejastéji vyuzivaji centralni systémy s dlouhou
rozvad&ci ty¢i. M&feni na strojich BD ukézala, Ze dynamika systému rozvadéni je limitujicim
parametrem pii zvySovani vykonnosti BD stroji. Cilem price je provést analyzu
dynamického chovéni t&chto systémll. Na z4klad& vysledka ziskanych simulaci a mé&tenim
navrhnout novy systém rozvadéni umoziiujici zvysit kvalitu ptize a také zvysit vykon stroje.
Déle realizovat zkusebni zatizeni a ov&fit funké&nost nového systému rozvadéni.

Charakteristika price a jeji vysledky:

Tieti kapitola popisuje souCasny stav systému navijeni na BD strojich a na strojich
zahraniénich vyrobct. Jsou zde uvedeny vyhody a nevyhody Jednotlivych systémi. Dale je
uveden pfehled vybranych patenti zabyvajicich se rozvadéni pfize.

Ctvrta kapitola obsahuje analyzu dynamického naméhéni celého rozvadéciho systému.
Podrobné jsou analyzovany vlivy omezujici dalsi zvyovani vykonu stroje.

Pata kapitola obsahuje navrh nového systému. Autor price spravné usuzuje, Ze
nejslabsi misto celého systému spoCiva v konstrukci rozvadéci ty€e. Navrhuje dvé fesen.
Systém se dvéma spfaZenymi pohony a systém se dv&ma nezavislymi pohony. V diserta&ni
praci jsou oba systémy podrobné analyzovany.

Sesta kapitola obsahuje matematicky model celého systému rozvadéni umoziujici
posoudit dynamické chovéni celého systému rozvadéni. Autor spravng usuzuyje, Ze dominantni
vliv na chovéni systému rozvadéni bude mit rozvadéci ty. Modelovani dynamického chovani
rozvadeci tyCe vénoval zvysenou péci. V préci jsou pouZity dva modely:

- model se soustfedénymi parametry,

Dalsim dileZitym subsystémem je tizeny servopohon. V soudasné dobg probihd rychly vyvoj
voblasti fizenych servopohond. Vhodna volba servopohonu totiZ umoZiiuje vyraznym
zpisobem zvysit dynamiku a presnost chovani pohénéného zatizeni. Vzhledem k vysokym



dynamickym narokim byly zvoleny pohony firmy Emerson_Control Technique typu Digital
ST Plus. Zvoleny matematicky model ¥zeného servopohonu je dostatedn& presny pro
modelovani dynamiky ¥{zeného procesu. Verifikace modelu byla provedena ve frekvenéni
oblasti. Z prib&hd na obrazcich 6.19 a 6.20 je vidét dobrd shoda méfeni a simulace
servopohonu se dvéma definovanymi zAt&Zemi. Tato kapitola by mohla byt doplngna
analyzou moZnosti zvy3eni dynamiky a polohové pfesnosti naptiklad pomoci otakového a
proudového feedforwardu.

Model klikového mechanizmu zohlediiuje dynamické GCinky pohyblivych ¢&lend a pro
sestaveni diferencidlnich rovnic modelu je pouZit d’ AlambertQv princip.

V sedmé kapitole je popsana konstrukce zkugebniho zatizeni se dvéma pohony. Pro
lepdi orientaci by bylo vyhodn€jsi uvést zobrazeni zkusebniho zatizeni (obr. 7.2) zvice
pohledu.

Vosmé a devaté kapitole jsou uvedeny vysledky méfeni a simulaci. Dynamické
chovani celé piivodni konstrukce bylo ov&fovano pomoci zrychleni na prvni sekci dlouhé tyde
pfi rychlosti rozvadéni 150 zzpm. Z grafu (obr.9.1) je vidét velmi dobrd shoda pribéhi
ziskanych méfenim a simulaci. Zakladem m&feni dynamického chovéni tyge bylo méfeni
drahy a zrychleni na vybranych mistech tyCe. To bylo doplnéno o mé&¥eni sily na zagatku ty&e.
V rdmci prace byly potom navrZeny dva systémy:

- systém se dvéma sp¥aZenymi pohony,

- systém se dvéma nezavislymi pohony.

Simulaci a mé&fenim bylo zjiSténo, Ze systém se spfaZenymi pohony nedava dobré
vysledky (viz obr.8.8) a toto feeni bylo zavrzeno. Konstrukce se dvéma nezavislymi pohony
se ukazala vyhodng&jsi (viz obr.9.1). Na 0br.9.2 je uvedena zavislost velikosti maximélni sily
v ty¢i na rychlosti rozvadéni. Z grafu vyplyva, Ze pii pouziti stejné rychlosti rozvadéni se
dosahuje méné jak poloviéni sily. Ztoho plyne, Ze s jednim pohonem a dlouhou ty&i Ize
dosahnout maximalni rychlosti 150 zzpm, zatimco se dvéma pohony a dvéma kratkymi
ty¢emi lze dosahnout rychlosti 230 Zzpm.

Desétd kapitola prace (Zavér) rekapituluje postup feSeni stanoveného problému a
struén€ shrnuje dosazené vysledky. Autor na zéklad® simulaci a me&teni v zavéru konstatuje,
Ze pouziti dvou mensich pohont pohéné&jicich dv& ty&e poloviéni délky je vyhodn&j$i nez
jeden centrdlni systém. V pfipadé pouZiti systému s nezavislymi pohony bylo oproti
plivodnimu feSeni dosaZeno vyrazného zlepSeni jak v pripustné rychlosti, tak predeviim v
kvalit€ rozvadéni. Pii respektovani maximdlniho p¥ipustného dlouhodobého zatizeni ty&e lze
zvysit rychlost rozvadéni cca o 53% a zaroveti sniZit maximélni odchylku v $ifce rozvadéni o
55%. Potvrdil se tak vychozi pfedpoklad, Ze dlouhd rozvadéci ty¢ vyrazné omezuje vykon
stroje. Zajimavé by bylo simulovat systém se 4 pohony a 4 kratkymi tySemi.

Zavér:

Disertaéni préce se zabyva dileZitou problematikou, kterd souvisi se zajisténim kvality
ptize vyrdb&né na rotorovych dopfadacich strojich v&etné moznosti zvysit vykon stroje.
Postup feSeni problému zvoleny autorem povazuji za spravny a adekvétni stanovenym ciltim.
Piinosy préace jsou podle mého nazoru:

- analyza dynamického chovani jednotlivych mechatronickych subsystémd,

- Vypracovani matematického modelu,

- navrh nového systému rozvadéni se dvéma nezavislymi pohony,

- realizace méficiho standu a provedeni ové&fovacich méfeni véetns vyhodnoceni..



Prace je svymi vysledky pozitivnim p¥inosem jak z hlediska dosaZenych novych védecko-
vyzkumnych poznatkl v dané oblasti tak i pro ptimou praktickou pramyslovou aplikace.
Mohu konstatovat, Ze disertatni prace dokazuje, Ze disertant ovlada metody védecké prace,
mé dostateéné teoretické a praktické dovednosti v oboru a je schopen pfinéset nové teoretické
poznatky a v technické praxi je aplikovat. V préci je vhodng vyuZito teoretickych poznatkii,
provedeno velké mnoZstvi simulaénich a praktickych experimentdi a ziskani data vhodng

aplikovéna na feSeny ukol. Z&vérem je mozno konstatovat, Ze cile disertatni price byly
splnény.

Na zéklad¢ vy$e uvedenych skutetnosti doporucduji pfedl@ienou disertacni praci
k obhajobe, ‘Ll 7

b
V Liberci 21.3.2014 Doc. Ihg. P4vel Rydlo, Ph.D.
Fakulta mechatroniky,
informatiky a mezioborovych studii

Otéazky, které doporuduji p¥i obhajobs diskutovat:
1) Naobr. A.11 je uveden pribsh zat&?ného momentu, ktery je nerovnomérny. Je moZno
v systému rozvadéni implementovat mechanicky subsystém s akumulaci mechanické
energie pii reverzaci s cilem optimalizovat pribeh zat€Zného momentu tak, aby bylo
mozno sniZit poZadavek na vykon servomotoru?

2) Autor v Sesté kapitole dochézi k zavéru, Ze model na bazi MKP simuluje chovéni tyde
vernéji nez model se soustfedénymi parametry. Jaké je podrobngjsi porovnani pouZiti
téchto metod. Naptiklad z pohledu identifikace parametri, sloZitosti modelu, rychlosti
vypoctu, pfesnosti vysledki simulace?



prof. Ing. Stefan Segla, CSc., Katedra aplikovanej mechaniky a mechatroniky,
Strojnicka fakulta, TU v Kosiciach, Letna 9, 042 00 Kosice, Slovensks republika

Oponentsky posudok dizertacnej price

Ing. Petr Zabka: Mechatronicky systém rozvidéni prize

Uvod.

Doktorand sa v dizertatnej praci zaobera systémom rozvadzania na rotorovych dopriadacich
strojoch, ktory zaistuje vratny pohyb vodi¢ov priadze. Cielom Jje zvySenie produktivity i
kvality navijania existujuceho mechatronického systému, kde pohyb rozvadzacej tyée (RT) je
realizovany pomocou servopohonu s k'ukovym mechanizmom. V préci sa analyzuji dve nové

parametre simulaénych modelov a pomocou nich vysetrit’ vplyv réznych parametroy systému
na jeho dynamické chovanie.

Praca ma 84 stran textu a 64 stran priloh. PriloZené CD obsahuje plny text prace a tiez
simulaény model rie$eného problému v programovom prostredi Matlab/Simulink. Je logicky

dopriadacich strojov. Vo 4. kap. st charakterizované limitné faktory modernych
bezvretenovych dopriadacich strojov, stvisiace hlavne s diZkou RT a tym jej hmotnostou,
ktord nepriaznivo ovplyviiuje dynamiku tychto strojov (hlavne prie¢ne kmitanie RT,
opotrebovanie loZisk a iné). Obsahom kapitoly je i formulovanie cieloy prace (malo vSak byt
jasnejSie a jednoznaénejsie) — predovsetkym m4 ist’ o analyzu a optimalizaciu existujuceho
systému navijania pre dlhé BD stroje a zvySenie navijacej rychlosti pri zachovani kvality



V 6. kap. sa najskor uvadzajli zjednodusujtce predpoklady pre vytvorenie matematickych
modelov oboch riesenych systémov. Tykaju sa ako konStrukénej realizicie, tak i
servopohonov a vplyvu teploty. Frekvenénd analyza RT je vhodne realizovans pomocou
MKP. Uvazuje sa viak jej kmitanie len v axidlnom smere. Viac pozornosti bolo vhodné
venovat” dosledkom neuvaZovania prie¢nych deformacii RT a tiey tomu, preCo sa pri
verifikacii modelu RT uvaovala len zékladnd vlastna frekvencia. Idealizécia matematického
modelu synchrénneho elektromotora je vykonan4 na zaklade zddvodnenych predpokladov. Je
tu odvodeny model respektovania suchého trenia medzi RT a podporami vhodny pre
numerické simuldcie. Dostatoéng pozornost’ je venovand integraénym metédam a volbe
vhodnej "stiff" metody. Dalej sa popisuji vyhody systému s kI'ukovym mechanizmom v
porovnani so systémom vyuzivajicim remeri, ked je potrebnd reverzicia pohybu
servopohonu. MoZno konstatovat, e pri identifikécii parametrov RT i servopohonu preukazal
doktorand dostato&né teoretické i praktické vedomosti.

7. kap. sa venuje konstrukcii zotrvacnika pre identifikaciu parametrov servopohonu, navrhu
pruznej spojky nahradzujiicej poddajnost’ RT a Uprave algoritmu riadenia servopohonu z
rychlostného na polohovy kvéli zniZeniu odchyliek pooto&enia kPuky voé¢i Ziadanému
priebehu. Tu treba ocenit snahu o spresnenie parametrov simulaéného modely a zéaroven
pribliZenie fyzického modelu ku skuto¢nej sustave.

8. kap. sa venuje meraniam a simul4ciam rieSenych pripadov. Graficky sa prezentuju priebehy
zrychlenia vybranych miest RT, sily v nej a porovnavaju sa s idealnymi priebehmi pre zadany
pohyb kl'ukového mechanizmu a tuhg RT. Pre pripad so sprishnutymi servopohonmi viak
vysledky simulacii i experimentov vykazovali vysoku nestabilitu, resp. i problémy s
prechodom uvrati (pri experimentoch). Podstatne lepsie vysledky vykazal druhy riedeny
systém s dvoma nezavislymi servopohonmi a polovi¢nymi diZkami RT.

V 9. kap. sa najskér venuje pozornost vysetreniu zékladnej vlastnej frekvencie RT a
konstatuje sa jej dobrd zhoda medzj vypoétom MKP a meranim na modeli. Pre netispech
systému so spriahnutymi servopohonmi sa porovnanie variant riefenia obmedzilo na povodny
systém a systém s poloviénou RT s nezavislymi servopohonmi. Konstatovali sa vyrazne
menSie maximalne sily v RT. Okrem maximalnych tahovych viak bolo vhodné uviest’ i

Dosiahnutie stanoveného ciel’a dizertacie.

V préci mali byt’ jasnejsie a jednozna&nejsie stanovené ciele prace. V odstavci 4.2 Ciele prace
sa uvadza, Ze cielom prace je ,,...pfedeviim analyza a optimalizace systému navijeni u
dlouhych BD stroju spojend s naviSenim navijeci rychlosti“. Hovorit' o optimalizacii je viak
nadsadené, skor sa hodi formul4cia »Upravit stivajici systém¢®, ako sa piSe hned’ v d’alsej vete.
AZ vkap. 5 sa konstatuje vysledok predchadzajticich vyskumov, ktory viedol k poznaniu, ze
kritickym miestom systému je RT a navrhuji sa dve varianty systému — prva so spriahnutymi
servopohonmi a druh4 s dvoma nezavislymi pohonmi a poloviénymi di¥kami RT.
Zjednodusene by sa dalo konstatovat’, ze splneny bol len druhy ciel prace, ked’ sa v praci
simula¢nou analyzou i meraniamj ukézalo, Ze takéto rozdelenie pdvodného systému vedie
k mozZnosti vyrazne vysSich rychlosti rozvadzania i Jeho vys3ej kvalite. I ked’ na druhej strane
to vedie kvy$$im ekonomickym ndkladom v désledku potreby pouzitia dalSicho
servopohonu. V praxi by sa teda musela riesit’ otazka ekonomickej efektivnosti.

Napriek tomu, Ze simuldcie anj merania systému so spriahnutymi servopohonmi neboli
Uspesné, viedli k poznaniu niroénosti danej varianty, vzniknutych problémov a identifikacii
moznych rieSeni — pouZitiu iného algoritmu riadenia a servopohonov s remefimi namiesto
kPukovych mechanizmov s nekonstantnym prevodom a Spresneniu matematického modelu,



pretoZe simulaény model vykazoval vyrazne vySSiu nestabilitu ako merania na fyzickom
modeli. Ocetiujem teda ako prinosné i vysledky ziskané pri rieseni tejto varianty systému so
spriahnutymi servopohonmi.

Pozitivne hodnotim vyvéaZzenost’ teoretickych tuvah, numerickych simulacii a analyz (vo
vhodnom programovom prostredi Matlab/Simulink) a experimentov na redlnych modeloch so
snahou o maximalne pribliZenie sa k redlnym sdstavam.

Uroveii rozboru sacasného stavu v dizerticii rieSenej problematiky.

Urovei rozboru stéasného stavu hodnotim kladne. Dizertant prezentoval vel'mi dobry prehl’ad
v oblasti strojov a systémov navijania, vritane patentovej reSerSe. Mohol vyuZif i viaceré
predchddzajuce vyskumné prace rieditel'ského kolektivu materskej katedry. Dobre sa
zorientoval v ndroénej problematike servopohonov a ich riadenia, & d4va praci
interdisciplindrny (mechatronicky) charakter.

Teoreticky prinos dizertacnej prace.

Dizertant dobre analyzoval rie$ené varianty z hl'adiska kinematického i dynamického. Vhodne
sa sustredil na dostatoéne presné modelovanie kritického prvku (RT) pomocou MKP a
verifikdciu MKP modelu RT pomocou porovnania zakladnej vlastnej frekvencie RT ziskanej
vypo€tom a meranim. Dostatoén4 presnost” vysledného dynamického modelu sustavy bola
potvrdend velmi dobrou zhodou vysledkov  ziskanych numerickymi simuldciami a
z experimentov na redlnych modeloch. U tych treba ocenit’ snahu o ich o najvernejsie
pribliZzenie skutodnym ststavém. Pozitivne hodnotim i vyuzitie vhodného matematického
modelu servopohonov. Pre realiziciu cielov prace dizertant vytvoril mnohé modely rieSenych
variant v programovom prostredi Matlab/Simulink &o umoznilo ziskanie priebehov vietkych
potrebnych veliéin a tie? parametrov systému na vysledky rieSenia. To by len pthym
experimentom nebolo prakticky moZné.

Prakticky prinos dizertacnej prace.

Prakticky prinos dizertatnej prace povaZujem za vyznamny. Préca vyraznym spdsobom
prispieva k poznaniu dynamickych vlastnosti rieSenych sustav a umoziiuje zvySovanie ich
efektivnosti (zvySenie rychlosti navijania priadze a tiez aj kvalitu navijania). Doporuéujem

Vhodnost’ pouzitych metéd rieSenia a sposob ich aplik4cie.

Tu vysoko ocefiujem snahu o vyvaZeny teoreticky, simulaény a experimentalny pristup k
rieSeniu problému. Matematicky a simulaény model rieSenej stistavy tak mohol byt’ dostatoéne
verifikovany pomocou experimentov. Vhodne bolo zvolené i univerzalne programové
prostredie Matlab/Simulink umoZziujice dostatoéne verné modelovanie ako mechanickej Gasti
sustavy, tak i dynamiku servopohonov a ich riadenia. Na overenie vernosti MKP modelu
kritického prvku sustavy (RT) bola pouzita Jej zékladna vlastna frekvencia.

Preukazanie odpovedajich znalosti v odbore.

Doktorand preukézal dostatoéne hlboké znalosti v oblasti numerickych metod mechaniky v
programovom prostredi Matlab/Simulink. Tieto znalosti mu umoznili ziskat’ pdvodné a cenné
vysledky v oblasti mechatronickych ststav navijania priadze. Tym preukézal i schopnost’
multidisciplindrneho pristupu, ked’ doplnil matematicky model mechanickej Casti rieSene;



sustavy o matematicky model servopohonu a jeho riadenia s ohl'adom na dynamiku sustavy.
Pozitivne hodnotim i vysoké schopnosti doktoranda pri simulaénom a experimentilnom
rieSeni problému.

Formailna droveii price.

Préca je pisand precizne, ma vysoku formalnu troves, s minimalnym poétom gramatickych
chyb. Vyskytuje sa v nej len maly podet nepresnych formulacii &i terminov. Za nie
najst’astnejsie vak povaZujem preradenie prili§ velkej €asti préce do priloh. To podla mdjho
nazoru neprispelo ku kompaktnosti prace a dost’ rozptyl'uje jej &itanie.

Konkrétne pripomienky:

= s.30: ... pfi pohybu v tlakuy ... vhodnejsie formulovar,

— §.30: ... vzhledem k vysoké dynamice ... vhodnejsie formulovat,

— 5. 33: v texte sa piSe, e "jednotlivé Cary (v Obr. 6.1) zobrazuji pomér amplitudy p¥islusné
sloZky zrychleni k maximalni hodnot& zrychleni". Ale popis zvislej osi v Obr. 6.1 je len
"amplituda harmonické slozky". Jednotkovy rozmer viak naznacuje, Ze ide o v texte zmienent
bezrozmerovy veliinu,

s. 34: na konci strany sa piSe, Ze "... vznikl4 chyba Jje fddoveé pouze v Jednotkéch procent". Nie
Je viak z textu zrejmé, ktoré veliCiny sa porovnévaj,

— 8. 57: nespravne jednotky pre rychlost $irenia vin (v predposlednom riadku),

— 8. 66: pred Obr. 87 sa pige "... Je vykresleno n&kolik period pfes sebe". V Obr. 8.7 je v8ak
zrejme vykreslena len jedna priéda pohybu,

= 8. 78: v prvom riadku Zaveru sa piSe o optimalizécii rozvadzacieho systému na rotorovych

dopriadacich strojoch. Nepovazujem za spravne hovorit’ o optimalizécii, lebo v praci neboli
pouZité optimaliza&né metddy,

— 8.91: chybny vzt'ah pre prevod jednotiek (rad/s na ot/min),

— 8. 91: chybaju zatvorky v integrali pre pgpy,

— 8. 92: chyba popis veliéin Trpy » TRk,

= 8.25: d'Alembert (miesto d'Alambert),

= 8.99: "... pomoci sinovi véty" (gramaticky spravne je: ... sinové ..),

= 5.99: vyznam sily F'v rovnici pre Mr je zrejmy az z Obr. A9 na d’al8ej strane.

Otdzky pre doktorandas:

1) Hmotnost’ rozvadzacej tyée ma podstatny vplyv na dynamiku systému. Vidite ete nejaké
moznosti jej d’al§ieho zmengenia?

2) Aky vplyv by malo zrychlenie pohybu medzi uvratami (v tsekoch s linedrnym
priebehom poZadovanej polohy vodida - vid’ napr. Obr. 6.4), aby tak na reverzaciu
pohybu ostal vi&si &as?

3) Aky vplyv by mohlo mat vyvéZenie klPuky kPukového mechanizmu na dynamiku
systému?

4) Predo ste sa pri verifikécii matematického modelu rozvadzacej ty¢e obmedzili len na jej
prvu vlastnu frekvenciu?



5) Hlavnym efektom pouzitia dvoch spriahnutych servopohonov by mala byt’ minimalizicia
tlakového (vzperného) namahania rozvadzacej ty€e. V akych okamihoch je treba
"prepinat™ servopohony (napr. v Obr. 6.4)?

6) Bolo by mozné vyuzit pri spdtnovizobnom riadeni servopohonu polohovti i rychlostni
spétnu védzbu?

Zaver.

Doktorand vo svojej praci preukdzal hlboké teoretické znalosti, pouzil vhodné vedecké
metody a preukazal schopnost ich tvorivého pouZitia pri rieseni naro¢ného technického
problému ako z hPadiska teoretického, tak i simulaéného a experimentalneho. V préci je
vel'mi dobre vyvaZeny teoreticky, simulaény a experimentalny pristup.

Doktorand prezentoval v dizertatnej praci i v d’alich publikovanych pracach nové poznatky v

oblasti dynamického Sprdvania sa mechatronickych stistav rozvidzania priadze s cennymi
teoretickymi i praktickymi prinosmi a preto

odpora¢am jeho pricu k obhajobe

v Studijnom odbore Konstrukce stroji a zarizeni

,,-/'./ _:'.
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V Kosiciach, 25. 3. 2014 prof. Ing. §tefan Segl'a, CSo,



