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a) Aktualnost zvoleného tématu a vyznamu disertaéni prace pro obor

Oponovand disertaéni prace shrnuje vysledky, dosaZené disertantem pfi teoretickém a
experimentdlnim zkoumdni chovani pohonu s Ilinedrnim synchronnim motorem
s permanentnimi magnety firmy YASKAWA, zatiZenym pruzné uloZenou hmotou. Za
koncepéni cil prace povaZuji analyzu a experimentilni ovéfeni chovani pohonu, vedouci ke
zji8téni moZného kmitdn{ pruzné uloZené hmoty a jeho minimalizaci uZitim metodiky Input
Shaping.

Postupné dfl&i cile prace jsou explicitng formulovany v kapitole Uvod. Tyto cile jsou
jasné specifikovany, logicky na sebe navazuji a jejich feSeni nepochybné piedstavuje
aktudlni a disertabilni problém.

b) Metody zpracovini disertacni prace

Reseni stanovené problematiky disertadni prace jsou pouZity vhodné moderni
metody, zaloZené na simulaénim modelovdni jednotlivych komponent pohonu a posléze
celého pohonu se z4t€Zi, kterd predstavuje pruzné uloZenou hmotu.

PiedevSim se jednd o vhodné vyuZiti simulaéntho modelovani pro vytvofen{
nelinedrnich simulanich modelt jednotlivych komponent pohonu (motor, regulaéni
struktura, dvojhmotovd zatéZ s pruZnou vazbou) a posléze celkového modelu pohonu
s aplikaci dopfedného Fizeni metodou Input Shaping s cilem omezit/potlacit kmitdni pruzné
uloZené hmoty. Metodiku experimentdlnitho ovéfeni vysledkd simulaci vcetn€ zvoleni
vyhodnocovanych veli€in povaZuji rovn€Z za vhodnou.

Zatazeni kapitoly 13 — ,Redlné zkuSebni a testovaci zafizeni SIEMENS“ — viak
povaZzuji za nadbyte€né — nebyly na ném ziskény v rAmci price Z4dné vysledky.



¢) Dosazené vysledky disertacni prace a nové poznatky

Vivodu disertatni price je moZné nalézt motivaci kfeSeni daného problému,
spocivajici v nedostateéné podpofe vyrobcl pohoni s linedrnimi motory pro specidlni
aplikace s nestandardni dynamikou. Na zdkladé toho jsou ad hoc stanoveny cile prace. Tento
piistup nepovaZuji za nej$tastné&j$i — nejprve by méla byt provedena reSerSe soucasného
stavu v dané oblasti a na zakladé ni pak stanovit cile disertace. Pfes tuto vyhradu vSak
povaZuji stanovené cile za spravneé.

Niésledné je zafazena kapitola 1 ,,Pfehled stavu techniky®, jeji obsah viak tomuto
nédzvu piili§ neodpovida. Je zde kratce popsdno uspofddan{ sedmi typit konstrukce linedrnich
motorti a poté uspofdddni zkuSebniho zafizeni, na kterém byly provddény verifikaéni
experimenty. O&ekdval bych zde spife pfehlednou reSersi praci, které byly v posledni dobé
k dané problematice publikoviny a stanoveni oblasti vyzkumu a vyvoje, které dosud nebyly
v potfebné mife prozkoumany.

V kapitole 2 ,Model linedrniho motoru® jsou shrnuty znimé poznatky o modelovéani
dané skupiny motorti, za vhodné doplnéni téchto poznatkli povaZuje zatazeni kompletniho
modelu tfeni do celkového modelu motoru. Mezi obr. Obr. 2. 2 a 2. 3 je viak drobny
nesoulad — taZné sila jednou znaena I a jednou Fy.

Kapitolu 3 ,,Model linedrniho motoru ve statorovych soufadnicich® povaZzuji za
nadbyteénou — s timto modelem v soufadnicich & a f# s v préci ddle nepracuje.

RovnéZ zafazeni kapitoly 4 ,Vypofet parametrit regulaini struktury pohonu
s jednohmotovou zdt€Zi" nic nového nepfindsi, pouze prezentuje schopnost disertanta tuto
strukturu pro dany pohon skuteéné navrhnout. Z textu v8ak neni zfejmé, proC byla pro névrh
z vice uvedenych moZnosti zvolena pravé metoda symetrického optima (SO).

TotéZ lze konstatovat o kapitole 5 ,,Vypocet parametrit polohového regulitoru
pomoc{ metody optimdlniho modulu® a také neni zfejmé, pro¢ byla pro ndvrh z vice
uvedenych moZnosti zvolena pravé metoda symetrického modulu (SM).

Jako dal8i je nelogicky zatazena kapitola 6 ,Syntéze regulaéni struktury
s dvojhmotovou zdt€Z{“ — zde by meéla nésledovat spiSe kapitola ,Matematicky model
dvojhmotové zatéZe s pruznou vazbou® (v praci Kapitola 8). Nejprve pfece musim mit model
soustavy a teprve potom mohu navrhovat fizeni. Nicméng ke kapitole 6 — pouZitou metodiku
povaZzuji za spravnou a ziskané vysledky za pfinosné. Opét vSak postrdddm zdGvodnéni, pro¢
byla pro stanoveni konkrétnich parametrlt klasické regulaéni struktury metoda
geometrického mista kofenli (GMK) a také mi neni dpln& jasné, jakd skuteénd poloha
dominantnich péla byla pro vypoéet konstant rychlostniho a polohového regulatoru zvolena.
Také model na Obr. 6. 5 piesné neodpovidd obsahu kapitoly — obsahuje diskrétni blok, jehoZ
implementace do schématu je zdivodnéna aZ v kapitole 10.

Kapitolu 7 ,,Simulaéni model regulaéni struktury pohonu s d-q modelem motoru
s dvojhmotovou zat€Z{" povazuji za teoretické jadro préce, piindSejici nové poznatky,
protoZe je zde ptesvédéive doloZeno, Ze vhodné pouZiti metody Input Shaping miiZze zdsadn&
omezit residudlni kmity pruzn&€ uloZené hmoty. Nicméne postradim zdlvodnéni
implementace dodate¢ného analogového filtru s pfenosovou funkei podle vztahu (7. 2) do
simulaénfho schématu na Obr. 7. 1.

V kapitole 8 jsou nejprve struéné shrnuty zndmé poznatky z popisu mechanickych
dvojhmotovych soustav s pruznou vazbou, vytvofeny odpovidajici simulaéni modely pro
stanovenou soustavu a ndsledn€ ziskdny simula¢ni vysledky jejtho chovani (Obr. 8. 4 a 8. 6).
Neni v8ak jasné, pro¢ je v simula¢nich schématech uvddé&na konstanta b, kdyZ pro zvoleny
pohon je rovna 0 — viz text na str. 50. Vidim také nesoulad mezi rovnicemi (6. 3) a (8. 9).
Jestlize znamenaji v této rovnici konstanty J momenty setrvaénosti, plati tato rovnice pro
rotaéni, nikoliv pro linearni pohyb.



V kapitole 9 , Metody potladeni residudlniho kmith mechanickych soustav® uvadi
disertant pfehled v soudasnosti pouZivanych metod a rovnou piechdzi ke kapitole 10
»VMetoda dopfedného Fizeni pomoci metody Input Shaping®. Pro€ zvolil pravé tuto metodu,
neni z obsahu price ziejmé, ale implementaci véetn€ volby a vypoctu pienosové funkce
tvarovace dosdhl prakticky vyuZitelnych poznatki.

Obsah teoretické &asti kapitoly 11 ,,Mechanické kmitdn{ “by bylo spravné zatadit
pied kapitolu 8 (nebo do ni), nebot’ shrnuje zndmé poznatky z mechaniky, a konkrétni
hodnoty konstant modelu nosnfku pak rovnou implementovat do simulaéniho modelu.

Kapitola 12 ,Redlné zkuSebni a testovaci zafizeni YASKAWA® tvoii jadro
experimentdlni ¢asti prace. Naméfené a vyhodnocené elektrické a mechanické veli¢iny a
jejich vzajemné porovnani plné€ prokazujf pouZitelnost pouZité metodiky ndvrhu regulaénich
struktur linedrnich synchronnich motorli s permanentnimi magnety pro stanovenou oblast
jejich aplikaci. Rozsahld piiflohova €ast prace pak dokumentuje riizné provozni stavy pohonu
a svédéf o komplexnim prostudovani chovani pohonu s navrZzenou regulaéni strukturou. Za
skute¢ny piinos pro technickou praxi povazuji prokdzani az o dva fady velkého potlaceni
amplitudy residudlnich kmitd pruzné uloZené zatéZe. To by mohlo stacit pro implementaci
tohoto typu pohonu do nékterych specifickych primyslovych aplikaci bez dal§ich
v soudasnosti pouZivanych kompenzaénich opatfeni.

Ke kapitole 13 ,Redlné zkuSebni a testovaci zafizeni SIEMENS® jsem se vyjidfil
vyse.

Posledni kapitolou je ,,Zaveér”, ve kterém disertant shrnuje obsah a vysledky své
prace. Zde mohl vhodné uplatnit prdvé obsah kapitoly 13 jako vizi dalSich praci na zvolené
jist€ aktualn{ a zajimavé problematice.

d) Prinos pro dalsi rozvoj védy a techniky

Hlavni piinos disertaéni price pro rozvoj védy spatiuji v ndvrhu a ovéfeni modifikace
metody ,Input Shaping” pro stanovenou skupinu pohonii somezenou dynamikou,
spocivajici v tpravé pribéhu zdvihové kiivky filtrem s pfenosovou funkci 1. fadu. Pro
dosaZeni tohoto pifnosu disertant vytvofil simulaéni model v prostiedi Matlab/Simulink,
ktery ndsledné experimentdln¢ verifikoval. Pro vytvofeni tohoto modelu byly pouZity
nékteré nové postupy.

Pro technickou praxi je price velmi vyznamnd, protoZe umoZiuje v plné miie pouZit
mechatronicky pfistup pfi ndvrhu a implementaci stanovené skupiny linedrnich pohonii do
vicehmotovych mechanickych soustav. Zde vidim i pfinos ve vypracovani metod pfesného
méfeni vybranych parametrii pohonu a zptisobu vyhodnoceni naméfenych hodnot.

e} Pripominky a poznamky k diserta¢ni praci

Praci povaZuji za dostatecn¢ kvalitni a vyhrady a vécné pfipominky k jejimu obsahu

jsem uvedl vyie. Drobné pfipominky mam v3ak k jeji formé, konkrétné:

. analyza soucasného stavu feSené problematiky je pfili§ struénd a omezend pouze na
popis jednotlivych konstrukénich typt linedrnich synchronnich motort
s permanentnimi a nema Zadny zdvér, ze kterého by jednoznaéné vyplynuly cile a
disertabilnost price. Proto by cile prdce mély byt stanoveny aZ poté a ne hned ad hoc
v tvodu,

. textova ¢ast by mohla byt lépe uspofdddna, tedy tak, aby jednotlivé kapitoly na sebe
logicky navazovaly — shrnuti zndmych/pievzatych poznatki, stanoveni dloh, postup
jeiich fedeni, vysledky atd., tim by préice ziskala na pfehlednosti a Ctivosti,



. u jednotlivych kliCovych kapitol by mohl byt n&jaky struny zdvér, shrnutf,
srozumitelné 1 technikiim v praxi,

. je Skoda, Ze se disertant nepokusil explicitné formulovat ptinosy prace pro vychovné-
vzdélavaci proces — poznatky jsou jist¢ pfenositelné do technického vzdéldvani,
. byva také dobrym zvykem formulovat néjakd doporudeni pro dal3i praci na tématu —

Z4dny problém neni nikdy dplné vyieSen a nedofeSené problémy mohou byt inspiraci
pro témata doktorského studia,

° po strdnce formdlni md price znacné rezervy, zejména v piehlednosti nékterych
vypoctli, ve znaCeni veliin v simulaénich schématech (v simulaénich schématech
linedrntho motoru se nemohou vyskytovat veli€¢iny M a @) a prezentaci nékterych
vysledkd (jakd konkrétni poloha dominantnich pélii zvolena pro ndvrh konstant
reguldtort?), srozumitelnosti prace by rovnéZ prospéla tiplné definice prezentovanych
pfenosovych funkci, tedy nejprve definovdni poméru vystupni/vstupni veliina a
teprve poté jeji konkrétni tvar, a také pellivéjsi redakce by mohla odstranit fadu
nejednotnosti ve znaceni nékterych velidin a konstant a chyb v pfevzatych rovnicich.
Velké rezervy musim konstatovat v préci s citacemi.

f) Vyjadreni k publikaéni ¢innosti disertanta

Disertant je autorek/spoluautorem 13 vyzkumnych zprav vztahujicich se
k problematice elektrickych pohonil které byly vypracovidny v rdmci feSeni VaV projektd
s vefejnou podporou i projektd komerénich. Déle je autorek/spoluantorem 6 pifspévki na
odbornych konferencich/workshopech v CR i v blizkém zahraniéf a tif hmotnych vystupt,
z nich jeden pfedstavuje udéleny evropsky patent.

Nekteré vysledky price byly publikovdny na mezindrodni konferenci, ale v seznamu
publikaéni ¢innosti jsem nenalezl Zddnou Casopiseckou publikaci. Rozhodné doporuéuji se o
néjakou v co nejkrat§i dobé pokusit — dosaZené vysledky (teorie, simulaéni experimenty,
ovéfeni na redlné soustavé) spliiuji vSechny poZadavky na publikaci v Easopisech
indexovanych v databazich WoS/Scopus.

Ptes toto doporudeni povaZuji publikacni a tviiré{ ¢innost doktoranda za pfiméfené
kvalitni a dostate€nou pro ticely disertace.

Celkové zhodnoceni disertacni prace a zavér

Cela disertacni prace svédéf o tom, Ze disertant ovladd zdkladni metody védecké
price, ma dostatené teoretické a praktické dovednosti v oboru, je schopen pfindSet nové
teoretické poznatky a v technické praxi je aplikovat. Rdd konstatuji, Ze je perspektivnim
védecko-vyzkumnym pracovaikem s piiméfenymi teoretickymi schopnostmi a
nadprimérnou experimentilni{ zdatnosti.

Pan Ing. Zden¢k Braier prokédzal svoji praci schopnost a pfipravenost k samostatné
¢innosti v oblasti vyzkumu a vyvoje. Proto doporucuji disertaéni prici k obhajobé a po jejim
tspéiném obhdjeni mu byl udélen akademicky titul

ssdoktor (Ph.D.)*

ve studijnim programu Elektrotechnika a informatika, studijnim eboru Technickd
kybernetika.



Béhem rozpravy poZaduji zodpovézeni ndsledujicich otdzek:
1. Zdlvodnéte volbu konstanty Kenq v rovnici (2. 28)!

2. Pro¢ byla pro navrh parametrd rychlostniho reguldtoru pohonu s jednohmotovou zatSZi
zvolena pravé metoda symetrického optima a pro ndvrh parametrQi polohového reguldtoru
téhoZ pohonu zvolena metoda optimdlniho modulu?

3. Pro¢ byla pro ndvrh parametri rychlostnfho a polohového reguldtoru pohonu
s dvojhmotovou zat€Zi zvolena pravé metoda geometrického mista kofend? Jaka
konkréini poloha dominantnich p6la (viz Obr. 6. 2 a 6. 4) byla pro ndvrh parametr obou
reguldtordi zvolena?

4. Uved'te spravny tvar rovnice (8. 9)!
5. Jak4 veli€ina je vynéd8ena na svislou osu na Obr. 10. 5?

6. Véem vidite hlavni piednost tlumeni parazitnich residudlnich kmitd dvojhmotové
soustavy metodou ,,Input Shaping* oproti dal§im Vami v praci uvedenych metoddm?

Doc. Ang. viadislav Singule, CSc.
Ustat’vyrobnich strojf, systémi a robotiky
Fakulta strojnfho inZenyrstvi VUT v Brné
Technickd 2

616 69 Brno
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PredloZena pisemna zprava k disertaci 0 140 stranach véetné titulniho listu, vlastni prace ¢ini
92 stran. Krom¢e obsahu dila je do zpravy zahrnut seznam obrazkd na 7 stranach a vedle seznamu
pouzitych zkratek, znakt a symboli a seznamu pfiloh rovnéz seznam pouzité odborné literatury
a prehled publika¢ni a tvur¢i ¢innosti disertanta. Vedle publikovanych praci a pfispévki na
tuzemskych a zahrani¢nich konferencich, autor zminiuje 1 funkéni vzorek, 1 podanou patentovou
piihlasku a 1 udé¢leny patent. Obsahlou cast dila, celkem 35 stran, tvoii ptilohy, které obsahuji
jednak obrazovou ¢ast, tj. namétené a vyhodnocené prubehy elektrickych a mechanickych velicin,
jednak tabulky minim, maxim a smérodatnych odchylek. Zaroven je uvedeno elektrické schéma
zapojeni motoru pro experiment.

Textova ¢ast disertace je ¢lenéna do 13 kapitol.
Oponentni posudek jsem strukturoval podle navrzené osnovy:
a) zhodnoceni vyznamu disertacni prdce pro obor:

Linearni motory maji v primyslové praxi Siroké uplatnéni v nejriznéjSich polohovacich
systémech 1 samostatnych subsystémech naptiklad v obrabécich strojich, manipulatorech, ¢i
v dalsich oblastech pouziti v Sirokém vykonovém spektru a v neposledni fadé v robotech. Vsude
tam je pozadovana maximalni polohova piesnost a minimalni chyba mechanického nastaveni.
Vyrobce a dodavatel linearnich motorid pro uZivatele poZaduje informaci, s jakou ptesnosti resp.
chybou miize finalni zafizeni pracovat, a tomu pak muze ptizptsobit elektromagneticky navrh
a konstrukéni provedeni motoru.

Jednim z kli¢ovych problémut pohonu ve vyse uvedenych systémech je dosazeni maximalni
pfesnosti a minimalni chyba mechanického nastaveni systému a kazdé jeho soucasti. Analyza
a experimentalni ovéfeni chovani pohonu s linearnim motorem, zatizeného pruzné ulozenou
hmotou je pro feseni definovaného problému dulezita a mize ve vysledku velkou mérou ptispét
k zajisténi konkurenceschopnosti vyrobki. Reseni daného problému je vysoce aktualni a téma
je disertabilni.

b) vyjadieni k postupu i'eSeni problému, pouZitym metodam a splnéni stanoveného cile:

Predlozena disertace je na zakladé pozadavku praxe zaméfena na analyzu a komplexni
posouzeni chovani linearniho motoru s dynamicky uloZenou kmitajici hmotou na plochych
pruzinach. Autor se v teoretické ¢asti zabyva problematikou zji§téni mozného kmitani pruzné
uloZené hmoty a ndvrhem a uZitim metodiky pro minimalizaci, pfip. odstranéni neZadoucich
ucinkl tohoto kmitani. V dalsi etapé disertant vyhodnocuje odezvu systému vcetné méteni
a ur¢eni odchylky pro rtizna nastaveni systému na redlném laboratornim zkuSebnim zatizeni.
V pisemné zprave je popsan postup ovéteni pouzitelnosti systému pro konkrétni nastaveni.



Pro feSeni dané problematiky autor v disertaci pouziva moderni metody, zaloZené na Si-
mula¢nim modelovani nejprve dil¢ich komponent pohonu a potom modelovani kompletniho
pohonu se zatézi kterd simuluje pruzné uloZzenou hmotu.

Prace ma dv¢ zakladni etapy, teoretickou a experimentalni. V 1. kapitole, ktera nese nazev
,,Piehled stavu techniky* autor zkracené popisuje vnitini uspoiadani zakladnich typu linearnich
motorl a principidlni uspotfaddani pouzitého experimentalniho zafizeni. Nazev kapitoly vSak
nevystihuje stav techniky, spiSe by méla byt pojata jako prehled vyvojovych trendi a pokroku
V oblasti linearnich motord. Tato kapitola se svym obsahem jevi pro disertaci jako nadbytec¢na.

Ve 2. kapitole disertant zavadi d - g model linearniho motoru, odvozeny z modelu, tedy
ze soustavy rovnic obecného elektrického stroje s komutatorem, pritom vSak bez nezbytného
komentaie tvrdi, ze uvedené rovnice na str. 23 plati pro rota¢ni synchronni stroj, bez jakékoliv
zminky o vzajemné souvislosti linearniho motoru s matematickym modelem, v némz se nachazi
uhlova rychlost ®. Z textu rovnéz neni jasna definice podélné a piicné osy.

S pouzitim linearizace rovnic autor uvedl zjednoduseny matematicky model linearniho
synchronniho servomotoru s jednohmotovou zatézi. Linearizovana soustava rovnic a zjedno-
dusené simula¢ni schéma jsou uvedeny v kap. 2.2 str. 25. Autor se zde nezminuje o smyslu
linearizace a neuvadi jeji vliv na feSeni soustavy rovnic.

V dal$im textu autor rozsifuje feSeni zavedenim vlivu tfeni a dalSich sil podle metodiky
popsané v Ponomarev [5]. Dale je popsan linearni motor ve statorovych soufadnicich a v kap. 4
je popsan vypocet parametri regulacni struktury pohonu jednohmotovou zatézi. Autor pouzil
regulaéni struktury rychlostni proudové smyc¢ky z Lachman, Medricky [10] a uvedl na str. 34
disertace.

Pro stanoveni optimalnich parametr regulatoru disertant na str. 34 pouzil bez jakéhokoliv
zdivodnéni z n¢kolika moznosti metodu symetrického optima (SO). V 5. kapitole ,,Vypocet
parametr polohového regulatoru pomoci metody optiméalniho modulu® bylo chovani pohonu
ovéfovano simulaci s pouzitim metody optimalniho modulu (OM). Pro¢ pravé tato metoda?

Experimentalni etapa disertace popsana v 12. kapitole je vénovana ovéteni dynamického
chovani linedrniho pohonu na redlném laboratornim zkuSebnim a testovacim zafizeni
YASKAWA.

Experimentalni méfeni sestavalo ze dvou etap:

- ovéfeni dynamického chovani pohonu s jednohmotovou zatézi a zjiSténi polohové presnosti
v pfechodnych a ustalenych stavech se zamétenim na limitni stavy

- ovéfeni dynamického chovani pohonu s dvojhmotovou zatézi a funkce metody ,,Input Shaping™

Experimentalné bylo potvrzeno porovnanim naméfenych a vyhodnocenych elektrickych
a mechanickych veli¢in, Ze zvolenou metodou k potlaceni rezidualnich kmitl 1ze vyznamné
snizit jejich amplitudu. Autor uvadi snizeni amplitudy rezidudlnich kmitt pruzné ulozené
zatéze az o dva fady.

¢) stanovisko k vysledkiim disertacéni prdace a vyznamu piivodniho konkrétniho piinosu
autora disertacni prdce:

Hlavnim pfinosem disertace je navrh metodiky ovéfeni dynamického chovani pohonu s li-
nedrnim motorem a dvojhmotovou zatézi a funkce metody ,,Input Shapping®. Skutecny ptinos
pro technickou praxi je prokazané sniZzeni amplitudy rezidudlnich kmiti pruzné ulozené zatéze
az o dva fady, coz umozni usporné zavedeni tohoto typu pohonu a jeho komponent do vybranych
aplikaci. Vysledky disertace jsou bezpochyby piinosné mj. pro vyrobce linearnich motora pro
pohony jedno- i vicehmotovych zatézi.

Pavodni konkrétni pfinos autora disertace neumim exaktné vyhodnotit, mize ale spocivat
V syntéze poznatkil ziskanych pii zpracovani ¢etnych vlastnich projektl a publikaci.



d) piipadné dalsi vyjadieni, zejména vyjadieni k systemati¢nosti, prehlednosti, formalni
upravé a jagykové urovni disertaéni prdce:

K formalni a jazykova tprava je podle mého nazoru v poradku, jen postradam vice pte-
hlednosti a systemati¢nosti. V pisemné zpravé jsou nékteré pasaze a kapitoly, jejichz obsah
nekoresponduje s jejich nazvem, nebo jsou nadbyte¢né, napiiklad viz 1. kapitola.

Rovnéz 13. kapitola, kterd popisuje realné zkusebni a testovaci zafizeni s tim, ze hypoteticky
jej lze pouzit, je rovnéz nadbyte¢na. Vysledky experimentl prace neuvadi, nebo je nedostatecné
prezentuje. Podvédomé to oponenta svadi k podezieni z ,,umélého zvétSeni rozsahu prace®.

e)vyjadieni k publikacim studenta:

Publika¢ni ¢innost disertanta Ing. Zdetika Braiera, spoluautorstvi na 13 vyzkumnych zpra-
vach, 6 ptispévcich na tuzemskych i1 zahrani¢nich odbornych konferencich, 1 funkéni vzorek,
1 udéleny patent a podana patentova ptihlaska svéd¢i o odborné fundovanosti disertanta a schop-
nostech védecké prace. Nenalezl jsem v piehledu zminku o publikaci v renomovaném odborném
casopise.

Z pisemné zpravy k disertaci je mozno usoudit, Ze Ing, Braier je perspektivni védecko-
vyzkumny pracovnik nejen se solidnimi schopnostmi a vynikajicim pfistupem k experimental-
nim metoddm, ale 1 schopnosti experimentalni vysledky zpracovavat a interpretovat,

f) jednoznacné vyjadieni o doporuceni disertace k obhajobé:

Ptedlozenou disertacni praci hodnotim jako zdafilou, kterd svym obsahem odpovidd obecné
uznavanym pozadavkiim na doktorskou disertaci v oboru Elektrotechnika a informatika

Disertacni préaci pana Ing. Zd¢nka Braiera

doporucuji k obhajobé

a po jejim uspésném obhajeni k udéleni akademicko-védeckého titulu
doktor (Ph.D.)
ve studijnim programu

Elektrotechnika a informatika, oboru Technicka kybernetika

Do rozpravy mam nékolik otazek:
1. - nastr. 23: pro¢ pro linearni motor pouzivate matematicky model obecného toc¢ivého
stroje? Z textu neni jasna definice podélné a pfic¢né osy.
2. - pro¢ pro potlaceni rezidualnich kmitti pouzivate pravé metodu ,,Input Shaping*?

3. - zdivodnéte vasi volbu metody symetrického optima (SO) a metody optimalniho
modulu (SM)

Doc. Ing. Petr Vozenilek, CSc.
Katedra elektrickych pohont a trakce,
Fakulta elektrotechnicka CVUT v Praze
Technicka 2, 166 27 Praha 6
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