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Dizertadn6 prSca ie zameran6 na problematiku pohonu malopriemerov6ho pletacieho
stroja.

Ciel'om pr6ce je:
- n6vrh noveho syst6mu pletacieho stroja so samostatnfm pohonom ihlov6ho

valca, prlstrojoveho taniera a strihacieho kotrj6a,- zhotovenie sk05obn6ho zariadenia (funkcneho modelu) k overeniu funkdnosti
a spol'ahlivosti vfsledku rie5enia.

Dizerta6n6 pr6ca mA 104 str6n, 6 kapitol a 6 priloh (A_F)

Kapitola 2 - sa zaober6 s0dasnlim stavom vo zvolenej problematike, je spracovan6
vel'mijasne a prehl'adne, je zrejmA vel'mi dobr6 pr6ca s odbornou literai0rou.

Kapitola 3 - ciel'pr6ce logicky na r.ralyzu pr6ce pletacieho
stroja a jeho jednotlivyich clenov ( totric cca SOo/o, ihlov5i
valec 100%). Navrhnutie rie5enia uvedenfch casti sa frejaviv konstrukcii stroja i v mechanickfch aspektoch pohybov tfchto eaiti.

Kapitola 4 - matematickf model a stanoven6 predpoklady dostatodne vystihuje
a charakterizuie cel! system a dynamick6 vplyvy jednotlivfch pohybujucich sa casii.
Rovnice 4-1 4.19 matematicky poplsuj0 chovinie' ryrt"r, z poh1adu
energetick6ho zat'aZenia nadvdzne na jeho ,,mechaniku" (kinematika, momenty
zotrvadnosti, ...).Obsah kapitoly, rozbor mechanickfch vplyvov, vyuZitie metody
redukcie, vykonanie meranf a spracovanie ich vfsledkov 

"ko 
i enerjetick5 bilancia

/str.58/ sf na vel'mi dobrej f rovni (podporene i odbornfmi publikdciam"i).

Tlrto kapitolu a jej obsah povaZujem za vel'ky pedagogickyi avedeckf prinos tejto
dizertadnej pr6ce.

Kapitola 5 - sa zaoberA nSvrhom novej Struktriry pohonu rozhodujucich dasti
malopriemeroveho. pletacieho stroja, ktorf predpokiad6 samostatne pohony troch
hlavnfch dasti. N6vrh je podporenf ,,maiematickfm apar6tom,', ktoni, zohladnuje



podstatn6 aspekty pre vlpodet dyn ametrov navrhZ porovnania technickiich parametroV lavrhovan6ho
vyiznamn6 prinosy nielen v zniZeni vplyvov z poh

spotreby elek
vyplynie priamo z redlnych vlirobnlch
ude vyiznamnf prings pre uZivatel'a
6 zariadenie) nadvaizuje na teoretick6

itol6ch.
dobrej 0rovni z pohl'adu obsahu, Strukt0ry

ie5enia a ziskan6 vyisledky v dostatodnom
atent d, 303578, do tieZ sveddi o vel'mi
redpoklad vyuZitia rieSenia v konStrukcii

s0 pozitivom tejto dizertadnej pr6ce,
tick6 znalosti Studenta vo zvolenej

Pr6ca a odbornou literatfrou a publikadn6 dinnost'itudenta

problematiky a obsahu aktu6lna,

ZAver

eho systernu pohonov 3 rozhoduj0cich
Obsah p16ce, jej Strukt0ra, zvolen6

rieSenia a ich graficKe spracovanie,
eriment6lneho overovania a formulovan6
byt' vyuZit6 pre d'al5ie vedecke b6danie

za sprnen6 r6ce je aktu6rna a jej oiere povazujem

Pr6cu odporridam k obhajobe

OtSzka k obhajobe

metroch zmena silov6ho pOsobenia na
lr) - obr, 4,1 (s0dasnf stav) a kolesami

system) vzhl'adom na zmenu zal'alenia

.";''--"-*-') 
" i:'-' "*-- 

-'* %- =--Trendin, 26.5,2016



Oponentskrl posudek doktorsk6 disertacni pr6ce

Doktorand:
N6zev pr6ce:

Ing. Josef Skiiv6nek
Syst6m pohonu malopr&m6roveho pletacfho stroje

PiedloZen6 disertadnI prdce se zabfv6 novfm elektronickfm systemem pohonu
maloprfrm6rov6ho pletaciho stroje. Disertacni prSce mA 151 stran vdetnd piiloh a
dodatk0, z toho vlastnitext cini 105 stran. PrSce je rozdelena do Sesti kapitol, seznamu
literatury a na dodatky.

Struktura disertacni prdce je ndsledujfci. V 0vodni kapitole jsou vysv6tleny
zitkladni pojmy tfkajici se stavby a charakteristiky pletenin, vdetn6 z6kladniho
rozddlenl pletacich stroj0. V druhe kapitole je provedena analyza soudasn6ho stavu
pohonfi malopr0nrdrovlich pletacfch stroj0. Analyza obsahuje popis vlastnl
problematiky pohonu s patentovfm prfrzkumem a d6le jsou rozebrlny syst6my pohonfr
jednotlivfch principfi dle hlavnich vlirobct. Y zAvlru kapitoly je zhodnocen patentovf
pr0zkum a soudasnf stav techniky v tomto oboru. Ve tieti kapitole je na zilklade
piedchozich informaci definovdn cll pr6ce. etvrta kapitola se zabliv6 rozborem
soudasn6ho stavu pohonfr maloprirm6rovlch pletacich strojfr Ange vfrobce |Jniplet
Tiebii, a.s. Jde o dynamickou analyzu na z1klad6 matematickeho diskr6tnf ho modelu
s poddajnfmi vazbami a tlumenim, resp. sestaveni pohybovlich rovnic a jejich
numerick6 ie5eni. Pdt6 kapitola se zabyvA dynamickou analyzou modifikovan6ho
pohonn6ho syst6mu, kteni je navrZen autorem vdetn6 ndvrhu a m6ienf na zku5ebnim
zaYizeni. Sestd kapitola v zAv6ru shrnuje vlsledky teoretick6 i experiment6lni d6sti
disertacni pr6ce. Po z5v6ru n6sleduje seznam literatury s publikacemi autora, vfdet
patentfr a uZitnfch vzorfr, dlSnky zveiejnen6 v odbornlch dasopisech a na
konferencich. V konedn6 c6sti disertacnI pr6ce je Sest piiloh, kter6 dokumentuji ie5eni
a experimenty.

Aktu6lnost t6matu disertadni pr6ce

Aktudlnost t6matu ie ziejma. Soudasne stroje zpracovatelsk6ho pr0myslu
zaZivaii inovadni cyklus, kterf spodivd v aplikacich samostatnlich iizenych
servopohonfr v podob6 elektronickfch vadek. Jde tedy o aplikace, kter6 vyuZivaji
pruZn6 zm6ny pohybovfch funkci pracovnich clen0 vfrobnich mechanism0. Tomuto
t6matu se disertadni pr5ce v6nuje, a proto jeji tema povazuji za aktuillni.

Spln6ni cile disertadni pr6ce
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Disertacni pr6ce si ve tieti kapitole stanovuje cil, ktenim je nalezeni nov6ho a
efektivniho pohonr.l maloprfrm6rov6ho pletaciho stroje, kteni neni doposud pouZit. Cil
pr5ce byl spln6n a je potvrzen patentem c. 303578 a u1itnrim vzorem e.23182.

Zvolen6 metody zpracovAni problematiky disertadni pr6ce

Zvolen6 metody disertacni prAce jsou v principu vhodn6, i kdyl na n6kolika
mlstech nedostatedn6 specifikovan6, resp. ne0pln6 definovan6. Konkretni piipominky
a dotazy budu konkretizovat v nile uveden6m odstavci. Rozbor stavu sou6asn6
problematiky je vzhledem k rozsahu jAdra pr6ce rozsdhlf, ale vzhledem ke
sloZitemu okruhu problem[r pletacich stroj[r je pochopitelnf. Matematickyi model
pohonu stroje a jeho ndsledn6 ovdieni na zku5ebninr standu je rovn6Z spr5vn6.
Uvedeni odpovidajicich graficklch vfstupfi v hlavni cdsti pr6ce a v piilohdch je
dostatedn6 i I ustrativni.

Vfsledky disertadni price

Viisledky disertacnl pr6ce v dostatedn6 miie pokryivaji problematiku pohonu
maloprfrmdrovlich pletacich strojfr analyzou soudasn6ho stavu jednoho pohonu
klasickfm asynchronnlm motorem s mechanickfm rozvodem ozubenfmi pievody a
novfm n6vrhem pohonu Yizenymi servomotory. Novost principi6lnfho ie5enf nov6ho
syst6mu pohonu je potvrzena ud6lenim patentu 6. 303578 a uZitn6ho vzoru 6,.23182.

Yfznam pro obor ,,Konstrukce strojr}"

Pro obor konstrukce strojfr je disertadni prdce piinosem ve sm6ru, ve kter6m se
prolinaji metody konstrukce s matematickfmi modely a metody iizeni
programovatelnfch servopohon&, resp. aplikace elektronickfch vacek. V soudasn6
dob6 tato problematika spad6 do 5ir5l oblasti nazyvan6 rnechatronika.Vyznam tohoto
piistupu k ie5eni konstrukce vSirobnich strojfr bude v budoucnu rozhodovat o
konkurenceschopnosti vfrobnich program0 firem. Podobnf piistup si rovn6Z vy2itdit
malos6riovost produktir, kter6 v pohonech pracovnlch dlen0 vlirobnich strojfr
zpracovatelskeho prfimyslu piedstavuje pruZnou zm6nu pohybovfch funkci.

Form6lni 0rovei pr6ce

Po ryze formSlni str6nce je pr6ce zprccovana pedliv6, i kdy? se misty vyskytuji
zbytecne form5lni chyby, napi. konstanty C0-C3 ... na stran6 42.

Piipominky a otilzky na disertanta pii obhajob6

Piipominky a otAzky kladu z d0vodu nepochopeni ndktenich souvislosti, kter6
by mely bft, podle m6ho nazoru, v disertadni pr6ci rozvedeny podrobndji a o6ek6v6m
jejich vysv6tlenI pii obhajobe.
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1.

V prdci neni dostatedn6 zieteln6 pops6na analyza polohovfch chyb vlastnlch
pracovnlch dlen& samostatn6 a ve vzajemne soudinnosti. ProtoZe polohov6 chyba
servomotoru je diky poddajne elektromagneticke vazb6 stator/rotor principi6lni fieji
velikost je funkci vnej5ich sil, dynamicke zAt62e a parametrfr regulace), domniv6m se,
Ze je tato analyza pro moZnou ndhradu klasickeho pohonu servomotory zilsadni. Jakit
je tedy skute6nost?

2.
V Lagrangeov6 rovnici ll. druhu ((4.1), str.35) chybi nekonzervativni zobecndn6 sila.
To souvisi i s po6tem pohybovyich rovnic, ktenich je pet ((4.2J) az (4.27), str. 39), ale
podet stuphfr volnosti diskretniho modelu stroje je Sest. Jde o formdlni z6leZitost, ale
m6la by bft v disertadni pr6ci vysvdtlena. Obecnf popis soustavy (pohybove rovnice)
by mel ie5it i rozb6h stroje. Jak by byl rozbeh stroje ie5en?

3.
V kapitole 4.1.2. bych uvital bliZ5i vysvdtleni pojmu virtuatni vadka a s tim souvisejicl
realizaci zdvihov6 z6vislosti podle obr.4.3.

4.
MoZnd matouci je na str. 42 termln Kinematicke veliiiny pohonu pro obtasti rozbdhu a
dobehu soustavy. Rozb6h a dobdh soustavy budi dojem , 2e jde o rozbdh a dob6h
stroje pfi spu5teni a zastaveni fide samoziejme o 0seky zdvihov6 z6vislosti
s kladnou/z6pornou 1. derivaci).

5.
v&le v matematickSm modelu jsou ie5eny podle obr. 4.4 blokem ,,Dead Zone"? Na
jak6m principu tuto problematiku v0li sw Matlab ie5i? Problematika vfilije v diskretnich
modelech dfrleZita. V diserlacni prSci by melo bft ie5eni v0li principialn6 pops5no.
Prod na pletaclm stroji neni problematika vfrli ieSena napi. delenfmi ozubenlmi koly?

6.
Na obr. 4.6 a dal5ich (napi. na obr. 4.15 a obr. 4.17, d6le v piiloh6ch) musi bft osa X
6asov6. Uhlov6 rychlost, kroutici moment nebo piikon nejsou funkcemi polohy, ale jsou
funkcemi dasu. Majlfunkce na uvedenfch obrlzcichjinou logiku?

7.
Na obr. D2-3 (str. D2-125) je srovndni zrychleni s polynomem 3. a 7. stupnd (viz
poznSmka 6.). Je gnaf opravdu sprdvn6? Rozdil rihl0 zdvihu je 9", ale v6t5i 0hel zdvihu
neni z obrdzku patrnf.

8.
S pouZitim piechodovfch funkci souvisi (viz7 .) ol6zka, proc nebylo pouZito polynomu
5. stupn6, kteni je pro vet5inu aplikaci dostadujicldiky spojitosti 2. derivace (i kdyZ ma
nespojitost ve 3. derivaci). Tato otdzka, jak6ho stupn6 polynomu piechodov6 funkce
ma bft pouZito, m6la blit diskutov6na a odzkou5ena na matematick6m modelu a
n6sledn6 na standu. Velikost 2. derivace zdsadnd ovlivriuje poZadovanli moment po
servomotoru a ovlivhuje tak velikost polohov6 chyby servopohonu vdetn6 jeho vfberu.

9.
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Modelov6 zaiizeni pochopiteln6 odpovid6 moZnostem fakulty. Piesto se polohovd
chyba jevi jako znadnd velikdr (viz. obr. 5.17 a obr. 5.22, rovn6Z souvisi s otSzkou
v bod6 1). Mel pouZitii iidici system moZnosti dopiednlich vazeb rychlosti a momentu,
resp. m6l moZnost krom6 zpracov1ni dat polohy i moZnost zpracovat data 1. a 2.
derivace zdvihov6 z6vislosti? Domnivdm se, Ze v prdci m6la blt i rivaha o moZnostech
soudasnfch pr0myslovfch kontroler0 (PLC), kter6 by n6ktere ,,neduhy" zku5ebniho
standu ie5ily. Pr&beh polohov6 chyby vypovid6 o tom, Ze elektromagnetickA vazba
servomotoru byla znadn6 poddajn6. Byl regul6tor rychlosti a proudu opravdu Pl
(proporcion6 | n6-i nteg ra6n i)?

10.
N6r0st polohov6 chyby pod provoznimi otdckami (viz odstavec zAvdru na str. gS) je
zdr}vodndn provozni charakteristikou pouZiteho pohonu. Toto je tieba vysv6tlit.

11.
Nasazeni servopohon0 piindsiznadnd zvfsen6 naklady. I kdyZ bylo zaznamendno 1Oti
procentni snfZenl energetick6 n6rodnosti, prSce by m6la obsahovat strudnf rozbor
zvf5enlich naklad0 a jejich n6vratnost. Jaka je tedy ekonomick6 skutednost?

12.
Piina5eji iizene servopohony ijine vfhody, neZje sniZenienergetick6 n6rodnosti? Lze
vyuZit pruZn6 zm6ny zdvihov6 z6vislosti ke zvyi5eni produkce nebo ke zm6n6
sortimentu pleteni?

ZAvEr

Diseftant prokAzal,2e ovl1dl vedecke metody pr6ce a mA hluboke teoretick6
znalosti v oboru konstrukce strojfr. Jeho disertadni pr6ce piinesla pfrvodni vlisledky a
nov6 poznatky, kter6 byly publikov6ny a jejich originalita byla piedmdtem udelen6ho
patentu a uZitneho vzoru. Navrhuji piijmout disertadni prici k obhajobd a v piipad6
usp6Sne obhajoby doporuduji ud6leni akademick6ho tituru ph.D.

Liberec, 28. 5.2016 t"0&^^\
prof. lng. Miroslav V6clavik, CSc.

VUTS, a.s.
Liberec
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prof. Ing. Stefan Segl'a, CSc., Katedra aplikovanej mechaniky a strojn6ho inZinierstva,
Strojnicka fakulta TU v KoSiciach, Letn6 9,042 00 Kodice, Slovensk6 republika

Oponentsky posudok dizertainej prfce

Ing. Josef Skiivfnek: Syst6m pohonu maloprrim6rov6ho pletaciho stroje

Doktorand sa v pr6ci venuje problematike pohonovej sristar,y malopriemerovych pletacfch
strojov. Prezentuje novri pohonovf sfstavu rozdelenf na tri individudlne ovl6dan6 dasti
s tromi riadenymi navzflom elektronicky spriahnutymi pohonmi (motormi). Porovn6va jej
dynamickd charaktelistiky (hlavne polohovti odchlflku medzi ihlovym valcom a pristrojom)
s charakteristikami existujricich Standardnfch pletacich strojov s jednym pohonom. Okrem
poditadovych simul6cii pomocou programovych syst6mov Matlab a Simulink prezentuje i
zjednodu5eny shi5obn;f model novej pohonovej sfstavy, ktory umoZnil porovnat' vjisledky
numerickych simul6cii s experiment6lne ziskanymi vysledkami (bez re5pektovania v6li v
prevodovych mechanizmoch). Rie5en6 pohonov6 sfstava je patentovand, pridom jednym zo
spoluautorov patentu je i autor dizertadnej pr6ce. Prhcaje aktu6lna ako z teoretickdho, tak i
praktickdho hl'adiska. Zhladrskateoretick6ho ide o kinematickri a hlavne dynamickri analyzu
zloLitej pohonovej sristavy s re5pektovanfm v6li v ozubeniach i d'alsich vplyvov. Zhtadiska
praktick6ho ide o vytvorenie pohonovej sristaly, ktorej dynamickd vlastnosti sti vyrazne
lep5ie jako u existujricich pohonovlfch sristav anaviac s niZ5imi energetickymi n6rokmi.

Dizerladn6prtrca mlL 151 str6n vr6tane priloh (45 str6n) a je logicky rozdelend do siedmich
kapitol. Obsahuje i Publik6cie autora, Patenty a irZitkov6 vzory aZoznampriloh.

V Uvode autor pr6ce prezentuje strudny, ale vystiLny prehliad rie5enej problematiky v Sir5ich
suvislostiach od d6vnejSej minulosti aZ po sridasnost'. Definuje zhkladne pojmy zoblasti
pletenin a uv 6dza zttkladne rozdelenie pletacich stroj ov.

V 2. kap. sa analyzuje sridasny stav v CR i v zahranidi. Je zrejm6,, Ze doktorand m6 v danej
problematike vellmi dobrf prehfad, vrifiane patentov6ho prieskumu. Poukazuje na probldmy
v6li v mechanickych prevodoch a z toho plynrice rdzy s nepriaznir,ymi ridinkami na odchlflky
polohy. Pozomost' venuje moZnosti nahradenia klasicklfch pohonov pomocou riadenych
pohonov (servopohonov), dim sa pohonov6 sristavy st6vajri mechatronickd, pridom dochldza
i k rispor6m energie.

V 3. kap. sti definovan6 ciele dizertadnej pr6ce: v).tvorenie novej Struktirry pohonovej sirstavy
s individu6lnym ovlidanim ihlov6ho valca, pristroja a strihacieho kotirda pomocou riadenych
pohonov. Druhym ciellom je r,ykonanie dynamickej analyzy existujfcej a novej pohonovej
sristar,y s ciefom porovnania ich dynamicklirch charakteristfk a energetic(fch n6rokov. Tretim
cieliom je n6vrh skriSobn6ho zariadenia pre experiment6lne potvrdenie simuladnych
(numerickych) vysledkov. Poslednym ciel'om je n6vrh individu6lnej pohonovej sristavy
strihacieho kotrida. Pre viid5iu prehliadnost'mohli byt'ciele pr6ce uvedend v bodoch.

4. kap. je venovan6 detailnej silovej a dynamickej analyze Standardnej pohonovej sristavy.
Vytvoreny matematicky model re5pektuje i v6le v ozuben;fch prevodoch a tieZ, torznit
poddajnost' niektorlich dlenov sristarry, ale len vel'mi pribliZne. Rov. (4.21) je nejasn6.



Teoreticklfm predpokladom rfzu vznikajricom pri vymedzeni v6le sa v5ak nevenuje
pozornosf. Problematika by bola este podstatne n6rodnejSia, ak by sauvaLovala i (premenn6)
tuhost' zubov a prfpadne i tlmenie. Pre neline6rne matematick6 modely by mohli byt' odozr,y
systdmu nielen harmonicke, ale i periodick6, subharmonickd, quasiperiodick6 di chaotick6. I
ked' je zrejm6, Ze rie5enie tjchto probldmov nebolo ciefom pr6ce, mohol autor aspoil strudne
naznadif zloLitost'problematiky. Obr. 4.4 mohol by aspofl strudne opisanj. Nie je vysvetlen6
rov. (4.37) auval,ovanie ridinnostivo vztahoch pre kinetickri energiu, rov. (4.39).

Podstatnou v prdci je piata kapitola venovan6 dynamickej analyze modifikovanej pohonovej
sristavy. Je tu odvodeny jej matematicky model a porovnan6 qfsledky pre zdvihovri z6vislost'
tretieho a siedmeho stupia, pridom sa kon5tatuje pokles amplitird kmitania dlenov pohonovej
sristavy pre zdvihovti ziivislost' siedmeho stupf,a azniLenie dynamicklfch odchfliek (hlavne
medzi ihlor,ym valcom a pristrojom). Porovnanim dynamickych analyz Standardnej
a modifikovanej pohonovej sristaly sa kon5tatuje u druhej vyrazne zlep5enie dynamickych
charakteristik a v ddsledku zniLenia momentov zotrvadnosti jednotliqich dlenov do5lo i
k zniLeniu spotreby elektrickej energie.
Sridasfou piatej kap:itoly je i odstavec venovany n6vrhu skri5obndho zanadenra a meraniu,
ktordho hlavnym ciel'om je experiment6lne zistenie maxim6lnej polohovej odchlflky medzi
natodenim ihlov6ho valca a pristroja ako pre pripad Standardnej tak i modifikovanej
pohonovej sristar,y. I ked je laborat6rny model zjednodu5eny (neobsahuje prevody a napr. i
v61e v nich), sri vysledky uZitodn6, pretoLe preukazujri prednosti modifikovanej pohonovej
sristavy. Aj ziskand experiment6lne qiisledky sveddia o vyhodnosti polynomu siedmeho
stupia (v porovnan[ s polynomom tretieho stupia), o vyraznom zmenSeni dynamickfch
odch;fliek medzi ihloqfm valcom a pristrojom i o zmenSenf energetickej spotreby - nielen
v prechodovom, ale i ustiilenom reLime. Myslim vSak, Ze kon5tatovanie (str. 87) tykajuce sa
v6lf v prevode (ktory v laborat6rnom modeli chyba) nie je presn6. Vliisledn6 polohov6
odch;flka medzi ihlovym valcom a prfstrojom nie je dan6 len jednoduchym ,,rozilirenim o
hodnotu v61e v prevode", pretoLe ide o dynamick6 deje. V tejto kapitole mohla byt' viid5ia
pozornost'venovan6 riadeniu pouZitych servopohonov a pripadne i moZnosti ovplyvnenia ich
dynamickych vlastno sti pomocou parametrov spiitnych v azieb .
Posledqf odstavec piatej kapitoly je venovany zaujimavdmu kon5trukdndmu n6vrhu
pohonovej sirstar,y strihacieho kotrida.

Y Zdvere sri prehfadne komentovane v5etky hlavnd dosiahnut6 vysledky a doporudenia pre
d al5i v,1voj.

Vhodnost' pouZitych met6d rie5enia

Doktorand pouZil vhodnd met6dy riesenia. Treba to ocenit' o to viac, Ze rieSil prakticky
probl6m vyznamny pre technickri prax a preto bolo treba uval.ovat v5etky podstatnd javy
majrice vpl)'v na dynamick6 charakteristiky ryietrovanych pohonovych sristav. Viidiiu
pozomost' v5ak bolo vhodnd venovat' rizovym javom, kmitaniu v ozubenych prevodoch
a tieL nadeniu servopohonov.

Dosiahnutie stanoven6ho ciel'a dizertricie

Napodital som Styri stanovend ciele dizerticie (bolo by prehfadnej5ie, keby boli uvedend v
bodoch). Kon5tatujem, Le v5etky boli splnen6. 1/ Bola vltvoren6 nov6 Struktrira pohonovej
sristavy s individu6lnym ovl6danim ihlovdho valca, pristroja a strihacieho kotfda pomocou
riadenych pohonov. 2l Bola r,ykonanii dynamickd analyza existujricej a novej pohonovej
sristar,y a porovnand ich dynamickd charakteristiky a energetickd n6roky. 3/ Bolo navrhnutd



skriSobnd zarradenie pre experiment6lne potvrdenie simuladnych (numerickych) qfsledkov. 4/
Bola navrhnut6 individu6lna pohonov6 sristava strihacieho kotrida.

Vysledky dizertainej prdce

Vlfsledkom dizertadnej pr6ce je novd kon5trukdnd usporiadanie pohonovej sirstavy
malopriemerov6ho pletacieho stroja s r,')uZitim individu6lne riadenych servopohonov pre
pohon ihlovdho valca, pristroja a strihacieho kotrida. Tlm sa dosiahlo vyrazne zlep5enie
dynamickych charakteristik novej pohonovej sristavy (hlavne polohovej odchylky medzi
ihlor,ym valcom a pristrojom) a tieL nezanedbalelnl energetick6 fspory. Vlfsledky
numerickych analyz boli potvrden6 i experiment6lne na vytvorenom zjednodu5enom
laborat6rnom modeli (bez uvaLovania v6li v prevodoch - do v5ak povaZujem za vhodne
vzhtadom na zloLitosf tejto problematiky). Bol r,y5etrovan;.i nielen vratny, ale i synchr6nny
chod pohonovej sristaly. Bolo uk6zan6,, Le zdvrhovh z6vislost' realizovan| polyn6mom
siedmeho stupia v porovnani s polyn6mom tretieho stupria vedie k poklesu amplitrid
kmitania dlenov pohonovej sristavy. Poslednym vysledkom priice je vhodny kon5trukdny
n6vrh pohonovej sristar,y strihacieho kotfda.

Y!'znam price pre prax a rozvoj vedy

Ako uZ bolo uvedend vySSie, vytvorenri modifikovan6 pohonov6 sfstava s nezflislfmi
riadenymi servopohonmi zabezpeduje v porovnani so Standardn;fmi pohonovymi sfstavami
lep5ie dynamickd vlastnosti (hlavne men5ie dynamick6 odchylky dlenov) a tym i
konkurencieschopnost' na dom6cich i zahranidnych trhoch. Boli re5pektovan6 v5etky
podstatnd dynamickd j ar,y, ktor6 ovpllvriuj f v-,-isledky.

Preukizanie odpovedajrftch znalosti v odbore

Doktorand preuktnal potrebn6 znalosti v Studijnom odbore Konstrukce strojri azaiizeni.
Vhodne aplikoval met6dy aplikovanej (poditadovej) mechaniky hlavne v programovom
prostredi MATLAB/Simulink. Znadne multidisciplin6rne znalosti a kreativitu si vyZadovalo
vytvorenie skf5obn6ho zariadenra a experiment6lne overenie numerickych qfsledkov. Tieto
znalosti umoZnili doktorandovr ziskat p6vodn6 a cenn6 qfsledky.

Formdlna riroveil pr{ce

Z htadrska form6lneho md prdca dobni tirovef,, obsahuje len miilo nejasnych a nepresnych
formul6cii. Sri v nej ale niektord men5ie terminologick6 nedostatky, nie v5ak z6sadndho
charakteru.

Rozsah a kvalita publikovanych prfc vzt'ahujricich se k t6me dizertainej prfce

Doktorand je spoluautorom dvoch patentov a jedn6ho riZitkov6ho vzoru. V rokoch 2010 aL
2015 publikoval ako hlavny autor alebo spoluautor 8 dlinkov vodbornych dasopisoch, je
hlavnym autorom alebo spoluautorom 13 prispevkov uverejnenych v zbornfkoch dom6cich a
zal'ranrdnych konferencii a hlavnym autorom alebo spoluautorom 8 ostatru-fch publik6cii.

Pripomienky k ternrinol6gii:

- termfny pohon a syst6m pohonu sri v pr6ci na str. 11 jednoznadne definovand. V deskej
odbornej literatrire venovanej dynamike strojov sa v5ak rozli5ujri terminy "systdm" a
"stistava". Ak sa mysli re6lny stroj, potom sa pouZiva termin "sustava", ak sa mysli model
stroja (podftadoqi di in;f, obvykle idealizovany), potom sa pouZiva termin "syst6m" (vid'



napr. Slavik, J., Stejskal, v., zeman, Y.: zdklady dynamiky strojfi. vyd. cvUT, praha
1991), resp. anglicko-des(f terminologicky slovnik mechaniky stroj t:
http://slovnikiftomm.it.cas.czlalphabeticalindex_CS.html. Probl6mom ale je, Le v inych
oblastiach (mechatronika, riadenie) sa pouliva termin syst6m i na oznadenie re6lnych
objektov,

- nepovaZujem za vhodn6 kl'ridov6 slovo "maloprtmdrovy". Je to len adjektivum, ktor6 sa
m61e viazaf s terminmi z najr6znejSich oblasti,

- str. 9: tretia deriv6cia uhlovej rychylky je oznaden| ako rfn. Tu v5ak ide o deriv6ciu
zrychlenia, ktorS ak je n5hla, oznaduje sa ako r1v (jerk). R6z je krdtkodobf n6hly dotyk
telies - vid'vy5Sie zmieneqf anglicko-desk;f terminologic[y slovnik mechaniky strojri,

DaKie pripomienky:

- str. 40, rov. (.28): miesto symbolu pre maticu hmotnosti [1] doporudujem pouZit lM,
- str.40,rov. (4.28) atextpoddou: nejednotn6oznadovaniematic.Vrov. (4.28)je[1] ao3

riadky niZSie je tri istri matica oznaden6L V pouZitych symboloch a skratk6ch (str. 10) je
treL oznadenie bez hranatych zffivonek (do aj doporudujem, ale kolmjmi, nie Sikmymi
symbolmi). Podobne na str. 61,

- str. 4I,61: nevhodn6 symboly pre vektorovd velidiny,

- str. 43: Obr.4.4 mal byt'lepSie komentovany,

- v niektorj,ch obrazkoch, napr. 4.75, chybaoznadenie velidin na osiach,

- nejasny vztah(4.59),

- str. 62: ... je patrn| redukce dynamicklfch vrili ... ---) zrejme sa mysli redukcia vplyvu
dynamicklich vrili,

Otfzky pre doktoranda:

1) Vplyv v61i v ozubenych prevodoch rie5enych strojov je nepriazni{. Akd sti moZnosti ich
elimen6cie a ako sf ekonomicky n6kladn6?

2) V Obr. 4.1 waLujete torzni poddajnost'hlavnych hriadel'ov pohonovej sristavy. Akf bol
vplyv tychto poddajnosti v dynamickej odozve sristar,y? Nebolo potrebn6 re5pektovat'
vemej5ie tieto poddajnosti? A ako by to bolo moLne?

3) vysvetlite rcv. (4.37) atiel.to, predo ste uvaZovali irdinnosti v rov. (4.39).

4) Vysvetlite rov. (4.21).

Zfver:

Doktorand vo svojej pr6ci pouLil vhodnd met6dy a preukdzal schopnost' ich aplik6cie pri
rie5eni n6rodndho interdisciplin6rneho probl6mu dynamiky pohonovej sristavy
malopriemerovdho pletacieho stroj a.

Doktorand prezentoval v dizerladnej prrici i v d alSich publikovanych pr6cach a patentoch
nov6 poznatky v rieSenej oblasti s cennymi teoretickymi i praktickymi prinosmi a preto



odporrfiiam jeho prfcu k obhajobe

vo vednom odbore Konstrukce strojri a zalizeni

V Ko5iciach.2.6.2016

Strojnfcka fakulta, TU Ko5ice


