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Dizertatna praca je zamerana na problematiku pohonu malopriemerového pletacieho
stroja.

Cielom prace je:
- navrh nového systému pletacieho stroja so samostatnym pohonom ihlového
valca, pristrojového taniera a strihacieho kotuéa,
- zhotovenie ski$obného zariadenia (funk&ného modelu) k overeniu funk&nosti
a spofahlivosti vysledku rie$enia.

Dizertatna praca ma 104 stran, 6 kapitol a 6 priloh (A-F)

Kapitola 2 - sa zaobera stigasnym stavom vo zvolenej problematike, je spracovana
velmi jasne a prehladne, je zrejma velmi dobra praca s odbornou literattrou.

Kapitola 3 — ciel prace logicky nadvéazuje na vykonanu analyzu prace pletacieho
stroja a jeho jednotlivych &lenov (pristroj cca 5%, strihaci kotué cca 50%, ihlovy
valec 100%). Navrhnutie rie$enia individualnych pohonov uvedenych ¢asti sa prejavi
v konstrukcii stroja i v mechanickych aspektoch pohybov tychto ¢asti.

Kapitola 4 — matematicky model a stanovené predpoklady dostatoéne vystihuje
a charakterizuje cely systém a dynamické vplyvy jednotlivych pohybujdcich sa &asti.
Rovnice 4.1 - 419 matematicky popisuji chovanie systému z pohladu
energetickeho zataZenia nadvézne na jeho ,mechaniku (kinematika, momenty
zotrvacnosti, ...).Obsah kapitoly, rozbor mechanickych vplyvov, vyuzitie metady
redukcie, vykonanie merani a spracovanie ich vysledkov ako i energeticka bilancia
/str.58/ st na velmi dobrej Grovni (podporené i odbornymi publikaciami).

Tuto kapitolu a jej obsah povazujem za velky pedagogicky a vedecky prinos tejto
dizerta¢nej prace.

Kapitola 5 — sa zaobera navrhom novej Struktiry pohonu rozhodujucich &asti
malopriemerového pletacieho stroja, ktory predpoklada samostatné pohony troch
hlavnych Casti. Navrh je podporeny ~matematickym aparatom*, ktory zohladiuje



podstatné aspekty pre vypodet dynamickych parametrov navrhovaného riegenia.
Z porovnania technickych parametrov pévodného a navrhovaného riesenia vyplyvaju
vyznamné prinosy nielen v znizeni negativnych vplyvov z pohladu ,mechaniky
systému“, ale sa prejavia iv teoretickom zniZzeni spotreby elektrickej energie na
vyrobu 1 ponozky - cca 10% (konkrétny prinos vyplynie priamo z realnych vyrobnych
podmienok, z pohladu pocetnosti vyroby to bude vyznamny prinos pre uZivatela
pletacieho stroja. Obsah kapitoly 5.3 (skusobné zariadenie) nadvazuje na teoretické
rozbory a vypoéty v predchadzajlcich kapitolach,

Cela kapitola 5 je spracovana na velmi dobrej trovni z pohladu obsahu, §truktury
| rozsahu.

Kapitola 6 — (zaver) vystihuje podstatu rieSenia a ziskané vysledky v dostatoénom
rozsahu a kvalite. Rie$eniu bol udeleny patent &. 303578, ¢o tiez sveddi o velmi
dobrej kvalite navrhovaného riegenia. | predpoklad vyuzitia rie$enia v konstrukcii
pletacich strojov a odporu¢ania pre dalsi vyvoj st pozitivom tejto dizertalnej prace.
| tieto skuto&nosti poukazuju na hlboké teoretické znalosti Studenta vo zvolenej
problematike.

Praca a odbornou literattirou a publikaéna ¢éinnost’ studenta

Student sa uvedenou problematikou zaobera uz viacej rokov, o ¢om sveddi i jeho
publikatna €innost v odbornych Casopisoch ACC Journal a AUTEX (IF, 2012 -
0,405) ana medzinarodnych konferenciach. Vyznamnym prinosom prace je
i udelenie 2 patentov a 1 uZitného vzoru. Vyuzivana odborna literatdra je z pohfadu
problematiky a obsahu aktualna.

Zaver

Dizertatna praca je zamerana na navrh nového systému pohonov 3 rozhodujtcich
Casti malopriemerového pletacieho stroja. Obsah prace, jej $truktura, zvolena
metoda rieSenia a prezentacie vysledkov rie$enia a ich grafické spracovanie,
odborna Uroveri, dosiahnuté vysledky z experimentalneho overovania a formulované
zavery sl na velmi dobrej Grovni a mézu byt vyuZité pre dalsie vedecké badanie
a v pedagogickej ¢innosti. Téma dizertaénej prace je aktualna a jej ciele povazujem
Za splnené.

Pracu odporuéam k obhajobe

Otazka k obhajobe

1. Ako sa prejavi v konstrukénych parametroch zmena silového pdsobenia na
priamom prevode medzi kolesami O(lo) @ 1(l1) - obr. 4.1 (suéasny stav) a kolesami
O(lcp) @ 1(lc1) - obr. 5.8 (modifikovany systém) vzhladom na zmenu zataZenia
v tomto prevodovom uzle?

Trenéin, 26.5.2016 -



Oponentsky posudek doktorské disertaéni prace

Doktorand: Ing. Josef Skfivanek
Nazev prace: System pohonu malopriimérového pletaciho stroje

PredloZena disertaéni prace se zabyva novym elektronickym systémem pohonu
maloprimeérového pletaciho stroje. Disertaéni prace ma 151 stran véetné pfiloh a
dodatku, z toho vlastni text ¢ini 105 stran. Prace je rozdélena do $esti kapitol, seznamu
literatury a na dodatky.

Struktura disertacni prace je nasledujici. V Uvodni kapitole jsou vysvétleny
zakladni pojmy tykajici se stavby a charakteristiky pletenin, véetné zakladniho
rozdéleni pletacich strojd. V druhé kapitole je provedena analyza sou¢asného stavu
pohon( maloprimérovych pletacich stroji. Analyza obsahuje popis vlastni
problematiky pohonu s patentovym prizkumem a dale jsou rozebrany systémy pohont
jednotlivych principu dle hlavnich vyrobcll. V zavéru kapitoly je zhodnocen patentovy
pruzkum a soucasny stav techniky vtomto oboru. Ve treti kapitole je na zakladé
pfedchozich informaci definovan cil prace. Ctvrta kapitola se zabyva rozborem
soucasného stavu pohonl maloprimeérovych pletacich stroji Ange vyrobce Uniplet
Tiebic, a.s. Jde o dynamickou analyzu na zakladé matematického diskrétniho modelu
s poddajnymi vazbami a tlumenim, resp. sestaveni pohybovych rovnic a jejich
numerické feSeni. Pata kapitola se zabyva dynamickou analyzou modifikovaného
pohonného systému, ktery je navrZzen autorem v&etn& navrhu a méfeni na zkugebnim
zafizeni. Sesta kapitola v zavéru shrnuje vysledky teoretické i experimentalni &asti
disertacni prace. Po zavéru nasleduje seznam literatury s publikacemi autora, vy&et
patentd a uZitnych vzord, ¢&lanky zvefejnéné v odbornych Easopisech a na
konferencich. V konecné Easti disertacni prace je Sest pfiloh, které dokumentuiji fegeni
a experimenty.

Aktualnost tématu disertacni prace

Aktualnost tématu je zfejma. Soudasné stroje zpracovatelského priimyslu
zazivaji inovalni cyklus, ktery spociva v aplikacich samostatnych Fizenych
servopohonu v podobé elektronickych vacek. Jde tedy o aplikace, které vyuzivaji
pruzné zmeény pohybovych funkci pracovnich &lend vyrobnich mechanismtl. Tomuto
tématu se disertacni prace vénuje, a proto jeji téma povazuji za aktualni.

Splnéni cile disertaéni prace
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DisertaCni prace si ve tieti kapitole stanovuje cil, kterym je nalezeni nového a
efektivnino pohonu maloprimérového pletaciho stroje, ktery neni doposud pouzit. Cil
prace byl spinén a je potvrzen patentem ¢. 303578 a uzitnym vzorem &. 23182.

Zvolené metody zpracovani problematiky disertaéni prace

Zvolené metody disertacni prace jsou v principu vhodné, i kdy? na né&kolika
mistech nedostatecné specifikované, resp. netipiné definované. Konkrétni pfipominky
a dotazy budu konkretizovat v nize uvedeném odstavci. Rozbor stavu soudasné
problematiky je vzhledem krozsahu jadra prace rozsahly, ale vzhledem ke
sloZitému okruhu problémd pletacich stroju je pochopitelny. Matematicky model
pohonu stroje a jeho nasledné ovéfeni na zku$ebnim standu je rovnéz spravné.
Uvedeni odpovidajicich grafickych vystupl v hlavni &asti prace a v pfilohach je
dostate¢né ilustrativni.

Vysledky diserta¢ni prace

Vysledky disertatni prace v dostateéné mife pokryvaji problematiku pohonu
maloprimeérovych pletacich stroji analyzou souéasného stavu jednoho pohonu
klasickym asynchronnim motorem s mechanickym rozvodem ozubenymi pfevody a
novym navrhem pohonu fizenymi servomotory. Novost principialniho fe$eni nového
systému pohonu je potvrzena udélenim patentu &. 303578 a uZitného vzoru &. 23182.

Vyznam pro obor ,,Konstrukce stroju*

Pro obor konstrukce stroja je disertaéni prace piinosem ve sméru, ve kterém se
prolinaji metody konstrukce s matematickymi modely ametody fizeni
programovatelnych servopohond, resp. aplikace elektronickych vaéek. V souéasné
dobe tato problematika spada do $ir§i oblasti nazyvané mechatronika. V'yznam tohoto
pfistupu k feSeni konstrukce vyrobnich strojii bude v budoucnu rozhodovat o
konkurenceschopnosti vyrobnich programi firem. Podobny pfistup si rovnéz vyzada
malosériovost produktl, ktera v pohonech pracovnich &leni vyrobnich strojl
zpracovatelskeho primyslu pfedstavuje pruznou zménu pohybovych funkci.

Formalni Uroven prace

Po ryze formalni strance je prace zpracovana peclivé, i kdyZ se misty vyskytuji
zbyte¢né formalni chyby, napf. konstanty C0-C3 ... na strané 42.

Pfipominky a otazky na disertanta pfi obhajobé

Pripominky a otdzky kladu z dlivodu nepochopeni nékterych souvislosti, které
by mély byt, podle mého nazoru, v disertaéni praci rozvedeny podrobnéji a oéekavam
jejich vysvétleni pfi obhajobé.
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1.

Vpraci neni dostatecné zietelné popsana analyza polohovych chyb vlastnich
pracovnich Clend samostatné a ve vzajemné souéinnosti. ProtoZe polohova chyba
servomotoru je diky poddajné elektromagnetické vazbé& stator/rotor principialni (jeji
velikost je funkci vnéjsich sil, dynamické zatéze a parametr(i regulace), domnivam se,
Ze je tato analyza pro moznou nahradu klasického pohonu servomotory zasadni. Jaka
je tedy skute¢nost?

2.

V Lagrangeové rovnici ll. druhu ((4.1), str. 35) chybi nekonzervativni zobecné&na sila.
To souvisi i s potem pohybovych rovnic, kterych je pét ((4.23) az (4.27), str. 39), ale
polet stupfili volnosti diskrétniho modelu stroje je $est. Jde o formalni zalezitost, ale
mela by byt v disertatni praci vysvétlena. Obecny popis soustavy (pohybové rovnice)
by mél fesit i rozbéh stroje. Jak by byl rozbé&h stroje fesen?

3.
V kapitole 4.1.2. bych uvital bliz8i vysvétleni pojmu virtudini vacka a s tim souvisejici
realizaci zdvihové zavislosti podle obr. 4.3.

4,

Mozna matouci je na str. 42 termin Kinematické veliciny pohonu pro oblasti rozbéhu a
dobéhu soustavy. Rozbéh a dobéh soustavy budi dojem, Ze jde o rozbéh a dob&h
stroje pfi spusténi a zastaveni (jde samoziejmé o Useky zdvihové zavislosti
s kladnou/zapornou 1. derivaci).

5.

Vile v matematickém modelu jsou feSeny podle obr. 4.4 blokem ,Dead Zone“? Na
jakém principu tuto problematiku vili sw Matlab fe$i? Problematika vili je v diskrétnich
modelech dulezita. V disertacni praci by mélo byt feseni vdli principialng popsano.
Proc na pletacim stroji neni problematika vUli feSena napf. délenymi ozubenymi koly?

6.

Na obr. 4.6 a dal$ich (napf. na obr. 4.15 a obr. 4.17, dale v pfilohach) musi byt osa X
gasova. Uhlova rychlost, kroutici moment nebo pfikon nejsou funkcemi polohy, ale jsou
funkcemi asu. Maji funkce na uvedenych obrazcich jinou logiku?

7.

Na obr. D2-3 (str. D2-125) je srovnani zrychleni s polynomem 3. a 7. stupné (viz
poznamka 6.). Je graf opravdu spravné? Rozdil uhli zdvihu je 9°, ale vétsi thel zdvihu
neni z obrazku patrny.

8.

S pouzitim pfechodovych funkci souvisi (viz 7.) otazka, proé nebylo pouzito polynomu
5. stupné, ktery je pro vétSinu aplikaci dostacujici diky spojitosti 2. derivace (i kdyZz ma
nespojitost ve 3. derivaci). Tato otazka, jakého stupné polynomu prechodové funkce
ma byt pouZito, méla byt diskutovana a odzkousena na matematickém modelu a
nasledné na standu. Velikost 2. derivace zasadné ovliviiuje pozadovany moment po
servomotoru a ovliviiuje tak velikost polohové chyby servopohonu véetné jeho vybéru.

9.
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Modelové zafizeni pochopitelné odpovida moznostem fakulty. Pfesto se polohova
chyba jevi jako zna¢né velika (viz. obr. 5.17 a obr. 5.22, rovnéZ souvisi s otazkou
v bodé 1). Mél pouZity fidici systém moznosti dopfednych vazeb rychlosti a momentu,
resp. mél moznost kromé& zpracovani dat polohy i moznost zpracovat data 1. a 2.
derivace zdvihové zavislosti? Domnivam se, Ze v praci méla byt i vaha o0 moZnostech
soucasnych pramyslovych kontrolerl (PLC), které by nékteré ,neduhy* zkusebniho
standu fesily. Pribéh polohové chyby vypovida o tom, Ze elektromagneticka vazba
servomotoru byla znaCné poddajna. Byl regulator rychlosti a proudu opravdu PI
(proporcionalné-integraéni)?

10.
Narust polohové chyby pod provoznimi otagkami (viz odstavec zavéru na str. 95) je
zdGvodnén provozni charakteristikou pouzitého pohonu. Toto je tfeba vysvétiit.

1.

Nasazeni servopohon( pfinasi znacné zvysené naklady. | kdyz bylo zaznamenano 10ti
procentni sniZzeni energetické naro¢nosti, prace by méla obsahovat struény rozbor
zvysenych nakladl a jejich navratnost. Jaka je tedy ekonomicka skuteénost?

12.

Prinaseji fizené servopohony i jiné vyhody, nez je snizeni energetické naroénosti? Lze
vyuzit pruzné zmeény zdvihové zavislosti ke zvySeni produkce nebo ke zméné
sortimentu pleteni?

Zavér

Disertant prokazal, Ze ovlada védecké metody prace a ma hluboké teoretické
znalosti v oboru konstrukce stroju. Jeho diserta¢ni prace pfinesla piivodni vysledky a
nove poznatky, které byly publikovany a jejich originalita byla pfedmétem udéleného
patentu a uzitného vzoru. Navrhuiji pfijmout disertaéni praci k obhajobé a v pfipadé
Uspesné obhajoby doporucuji udéleni akademického titulu Ph.D.

Liberec, 28. 5. 2016 ()\0 W

prof. Ing. Miroslav Vaclavik, CSc.

VUTS, a.s.
Liberec
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prof. Ing. Stefan Segl’a, CSc., Katedra aplikovanej mechaniky a strojného inzinierstva,
Strojnicka fakulta TU v KoSiciach, Letnd 9, 042 00 Kosice, Slovenska republika

Oponentsky posudok dizertacnej prace

Ing. Josef Skfivanek: Systém pohonu malopriumérového pletaciho stroje

Doktorand sa v praci venuje problematike pohonovej sistavy malopriemerovych pletacich
strojov. Prezentuje novd pohonovl sustavu rozdelenu na tri individudlne ovladané Casti
s tromi riadenymi navzajom elektronicky spriahnutymi pohonmi (motormi). Porovnava jej
dynamické charakteristiky (hlavne polohova odchylku medzi ihlovym valcom a pristrojom)
s charakteristikami existujucich $tandardnych pletacich strojov s jednym pohonom. Okrem
pocitatovych simulécii pomocou programovych systémov Matlab a Simulink prezentuje i
zjednoduSeny skuSobny model novej pohonovej sustavy, ktory umoznil porovnat’ vysledky
numerickych simuldcii s experimentalne ziskanymi vysledkami (bez reSpektovania voli v
prevodovych mechanizmoch). RieSend pohonova sustava je patentovand, pricom jednym zo
spoluautorov patentu je i autor dizertaénej prace. Praca je aktudlna ako z teoretického, tak i
praktického hl'adiska. Z hl'adiska teoretického ide o kinematickd a hlavne dynamicku analyzu
zloZite] pohonovej sustavy s reSpektovanim voli v ozubeniach i d’al8ich vplyvov. Z hladiska
praktického ide o vytvorenie pohonovej ststavy, ktorej dynamické vlastnosti su vyrazne
lepsie jako u existujicich pohonovych ststav a naviac s niz§imi energetickymi narokmi.

Dizerta¢na praca ma 151 stran vratane priloh (45 stran) a je logicky rozdelena do siedmich
kapitol. Obsahuje i Publikacie autora, Patenty a uzitkové vzory a Zoznam priloh.

V Uvode autor prace prezentuje struény, ale vystizny prehlad rieSenej problematiky v SirSich
suvislostiach od davnejsej minulosti az po sucasnost. Definuje zdkladné pojmy z oblasti
pletenin a uvadza zakladné rozdelenie pletacich strojov.

V 2. kap. sa analyzuje sudasny stav v CR i v zahrani&i. Je zrejmé, Ze doktorand ma v danej
problematike vel'mi dobry prehl'ad, vratane patentového prieskumu. Poukazuje na problémy
vOli v mechanickych prevodoch a z toho plyntce razy s nepriaznivymi Géinkami na odchylky
polohy. Pozornost’ venuje moZnosti nahradenia klasickych pohonov pomocou riadenych
pohonov (servopohonov), ¢im sa pohonové sustavy stavaju mechatronické, pricom dochadza
i k tisporam energie.

V 3. kap. st definované ciele dizertacnej prace: vytvorenie novej Struktary pohonovej sustavy
s individualnym ovladanim ihlového valca, pristroja a strihacieho kott¢a pomocou riadenych
pohonov. Druhym cielom je vykonanie dynamickej analyzy existujucej a novej pohonovej
sustavy s ciel'om porovnania ich dynamickych charakteristik a energetickych narokov. Tretim
cielom je navrh skaSobného zariadenia pre experimentalne potvrdenie simulaénych
(numerickych) vysledkov. Poslednym cielom je navrh individudlnej pohonovej sustavy
strihacieho kotuca. Pre va¢siu prehl'adnost’ mohli byt ciele prace uvedené v bodoch.

4. kap. je venovana detailnej silovej a dynamickej analyze $tandardnej pohonovej sustavy.
Vytvoreny matematicky model reSpektuje i vble v ozubenych prevodoch a tieZ torznu
poddajnost’ niektorych ¢lenov ststavy, ale len velmi priblizne. Rov. (4.21) je nejasna.



Teoretickym predpokladom rdzu vznikajucom pri vymedzeni véle sa viak nevenuje
pozornost’. Problematika by bola este podstatne naro¢nejsia, ak by sa uvazovala i (premennd)
tuhost” zubov a pripadne i tlmenie. Pre nelinearne matematické modely by mohli byt’ odozvy
systému nielen harmonické, ale i periodické, subharmonické, quasiperiodické & chaotické. I
ked’ je zrejmé, Ze rieSenie tychto problémov nebolo cielom prace, mohol autor aspoti struéne
naznacit’ zlozitost’ problematiky. Obr. 4.4 mohol byt aspoti struéne opisany. Nie je vysvetlena
rov. (4.37) a uvazovanie G¢innosti vo vztahoch pre kinetickt energiu, rov. (4.39).

Podstatnou v préci je piata kapitola venovana dynamickej analyze modifikovanej pohonovej
sustavy. Je tu odvodeny jej matematicky model a porovnané vysledky pre zdvihova zavislost
treticho a siedmeho stupiia, pricom sa konstatuje pokles amplitid kmitania &lenov pohonovej
sustavy pre zdvihovi zdvislost’ siedmeho stupria a zniZenie dynamickych odchyliek (hlavne
medzi ihlovym valcom a pristrojom). Porovnanim dynamickych analyz S$tandardnej
a modifikovanej pohonovej stistavy sa konstatuje u druhej vyrazné zlep$enie dynamickych
charakteristik a v dosledku zniZenia momentov zotrvacénosti jednotlivych &lenov doslo i
k zniZeniu spotreby elektrickej energie.

Sucastou piatej kapitoly je i odstavec venovany ndvrhu skuSobného zariadenia a meraniu,
ktorého hlavnym cielom je experimentalne zistenie maximélnej polohovej odchylky medzi
natoenim ihlového valca a pristroja ako pre pripad $tandardnej tak i modifikovane;
pohonovej sustavy. I ked’ je laboratorny model zjednoduleny (neobsahuje prevody a napr. i
vble v nich), st vysledky uzitoéné, pretoze preukazujli prednosti modifikovanej pohonovej
sustavy. Aj ziskané experimentalne vysledky sved&ia o vyhodnosti polynomu siedmeho
stupfia (v porovnani s polynomom treticho stupfia), o vyraznom zmengeni dynamickych
odchyliek medzi ihlovym valcom a pristrojom i o zmen$eni energetickej spotreby — nielen
v prechodovom, ale i ustilenom reZime. Myslim v3ak, Ze konstatovanie (str. 87) tykajiice sa
voli v prevode (ktory v laboratornom modeli chyba) nie je presné. Vysledna polohova
odchylka medzi ihlovym valcom a pristrojom nie je dand len jednoduchym ,.rozsirenim o
hodnotu vole v prevode®, pretoZe ide o dynamické deje. V tejto kapitole mohla byt vidsia
pozornost’ venovana riadeniu pouzitych servopohonov a pripadne i moznosti ovplyvnenia ich
dynamickych vlastnosti pomocou parametrov spétnych vizieb.

Posledny odstavec piatej kapitoly je venovany zaujimavému konstrukénému navrhu
pohonovej sustavy strihacieho kotuga.

V Zavere st prehl'adne komentované vietky hlavné dosiahnuté vysledky a doporu¢enia pre
d’alsi vyvoj.

Vhodnost’ pouzitych metod rieSenia

Doktorand pouZil vhodné metddy riesenia. Treba to ocenit’ oto viac, Ze riesil prakticky
problém vyznamny pre technicki prax a preto bolo treba uvaZovat vietky podstatné javy
majuce vplyv na dynamické charakteristiky vySetrovanych pohonovych sustav. Vacsiu
pozornost” vSak bolo vhodné venovat’ razovym javom, kmitaniu v ozubenych prevodoch
a tieZ riadeniu servopohonov.

Dosiahnutie stanoveného ciel’a dizertacie

Napodital som $tyri stanovené ciele dizertacie (bolo by prehladnejsie, keby boli uvedené v
bodoch). Konstatujem, Ze¢ vietky boli splnené. 1/ Bola vytvorend nova $truktura pohonovej
sustavy s individualnym ovladanim ihlového valca, pristroja a strihacieho koti¢a pomocou
riadenych pohonov. 2/ Bola vykonand dynamicka analyza existujicej a novej pohonovej
sustavy a porovnané ich dynamické charakteristiky a energetické naroky. 3/ Bolo navrhnuté



sktSobné zariadenie pre experimentalne potvrdenie simulaénych (numerickych) vysledkov. 4/
Bola navrhnutd individualna pohonova sdstava strihacicho kottéa.

Vysledky dizertacnej prace

Vysledkom dizertatnej prace je nové konStrukéné usporiadanie pohonovej sustavy
malopriemerového pletacieho stroja s vyuZitim individudlne riadenych servopohonov pre
pohon ihlového valca, pristroja a strihacicho kotuga. Tym sa dosiahlo vyrazné zlepSenie
dynamickych charakteristik novej pohonovej sustavy (hlavne polohovej odchylky medzi
ihlovym valcom a pristrojom) a tieZ nezanedbatelné energetické uspory. Vysledky
numerickych analyz boli potvrdené i experimentdlne na vytvorenom zjednodusenom
laboratérnom modeli (bez uvazovania voli v prevodoch - &o viak povaZujem za vhodné
vzhladom na zloZitost’ tejto problematiky). Bol vySetrovany nielen vratny, ale i synchrénny
chod pohonovej sustavy. Bolo ukézané, Ze zdvihova zavislost' realizovana polyndémom
siedmeho stupiia v porovnani s polynémom treticho stupnia vedie k poklesu amplitid
kmitania ¢lenov pohonovej ststavy. Poslednym vysledkom prace je vhodny konstrukény
navrh pohonovej sustavy strihacieho kott¢a.

Vyznam prace pre prax a rozvoj vedy

Ako uZ bolo uvedené vysSie, vytvorend modifikovand pohonovd ststava s nezavislymi
riadenymi servopohonmi zabezpeuje v porovnani so Standardnymi pohonovymi ststavami
lepsic dynamické vlastnosti (hlavne mensie dynamické odchylky &lenov) a tym i
konkurencieschopnost’ na domécich i zahrani¢nych trhoch. Boli re$pektované vietky
podstatné dynamicke javy, ktoré ovplyvitujui vysledky.

Preukiazanie odpovedajich znalosti v odbore

Doktorand preukazal potrebné znalosti v §tudijnom odbore Konstrukce strojt a zafizen.
Vhodne aplikoval metédy aplikovanej (pocitacovej) mechaniky hlavne v programovom
prostredi MATLAB/Simulink. Zna¢né multidisciplinarne znalosti a kreativitu si vyzadovalo
vytvorenie skusobného zariadenia a experimentalne overenie numerickych vysledkov. Tieto
znalosti umoznili doktorandovi ziskat’ pdvodné a cenné vysledky.

Formalna droven price

Z hladiska formalneho ma prica dobru Groveti, obsahuje len mélo nejasnych a nepresnych
formulacif. S v nej ale niektoré mengie terminologické nedostatky, nie viak zasadného
charakteru.

Rozsah a kvalita publikovanych prac vzt'ahujucich se k téme dizertaénej prace

Doktorand je spoluautorom dvoch patentov a jedného uZitkového vzoru. V rokoch 2010 az
2015 publikoval ako hlavny autor alebo spoluautor 8 ¢lankov v odbornych &asopisoch, je
hlavnym autorom alebo spoluautorom 13 prispevkov uverejnenych v zbornikoch domécich a
zahrani¢nych konferencii a hlavnym autorom alebo spoluautorom 8 ostatnych publikacii.

Pripomienky k terminolégii:

— terminy pohon a systém pohonu su v praci na str. 11 jednozna¢ne definované. V &eskej
odbornej literatire venovanej dynamike strojov sa vsak rozlifuju terminy "systém" a
"sistava". Ak sa mysli redlny stroj, potom sa pouziva termin "ststava", ak sa mysli model
stroja (pocitatovy ¢i iny, obvykle idealizovany), potom sa pouZiva termin "systém" (vid’



napr. Slavik, I., Stejskal, V., Zeman, V.: Zaklady dynamiky stroji. Vyd. CVUT, Praha
1997), resp. anglicko-Cesky terminologicky slovnik mechaniky stroj:
http://slovnikiftomm.it.cas.cz/alphabeticalindex_CS.html. Problémom ale je, Ze v inych
oblastiach (mechatronika, riadenie) sa pouZiva termin systém i na oznadenie realnych
objektov,

— nepovazujem za vhodné kl'i¢ové slovo "maloprimérovy”. Je to len adjektivum, ktoré sa
moZze viazat’ s terminmi z najrdznejSich oblasti,

— sir. 9: tretia derivacia uhlovej vychylky je oznacend ako raz. Tu vsak ide o derivaciu
zrychlenia, ktord ak je nahla, oznaCuje sa ako ryv (jerk). Raz je kratkodoby nahly dotyk
telies — vid’ vysSie zmieneny anglicko-8esky terminologicky slovnik mechaniky strojd,

Dalie pripomienky:

— str. 40, rov. (4.28): miesto symbolu pre maticu hmotnosti [/] doporu¢ujem pouzit’ [M],

— str. 40, rov. (4.28) a text pod flou: nejednotné oznadovanie matic. V rov. (4.28) je [[] a0 3
riadky niZ8ie je ta istd matica oznaend I. V pouzitych symboloch a skratkach (str. 10) je
tiez oznacenie bez hranatych zatvoriek (¢o aj doporutujem, ale kolmymi, nie $ikmymi
symbolmi). Podobne na str. 61,

— str. 41, 61: nevhodné symboly pre vektorové veli¢iny,

— str. 43: Obr. 4.4 mal byt lep$ie komentovany,

— v niektorych obrazkoch, napr. 4.15, chyba oznagenie veli¢in na osiach,
~ nejasny vztah (4.59),

— str. 62: ... je patrna redukce dynamickych vili ... — zrejme sa mysli redukcia vplyvu
dynamickych vuli,

Otazky pre doktoranda:

1) Vplyv voli v ozubenych prevodoch rieSenych strojov je nepriaznivy. Aké st moZnosti ich
elimendcie a ako st ekonomicky nakladné?

2) V Obr. 4.1 uvazujete torznli poddajnost’ hlavnych hriadelov pohonovej ststavy. Aky bol
vplyv tychto poddajnosti v dynamickej odozve ststavy? Nebolo potrebné redpektovat’
vernejsie tieto poddajnosti? A ako by to bolo mozné?

3) Vysvetlite rov. (4.37) a tieZ to, predo ste uvazovali u€innosti v rov. (4.39).

4) Vysvetlite rov. (4.21).

Zaver:

Doktorand vo svojej praci pouZil vhodné metddy a preukdzal schopnost’ ich aplikacie pri
rieSeni ndro¢ného interdisciplinarneho  problému  dynamiky pohonovej  sustavy
malopriemerového pletacieho stroja.

Doktorand prezentoval v dizertatnej praci i v dalich publikovanych pracach a patentoch
noveé poznatky v rieSenej oblasti s cennymi teoretickymi i praktickymi prinosmi a preto



odporucam jeho pracu k obhajobe

vo vednom odbore Konstrukee strojii a za¥izeni
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