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KOMENTAR OPONENTA HABILITACNEJ PRACE
AKTUALNOST ZVOLENEJ TEMY HABILITACNEJ PRACE:

Vsetky tri tematické oblasti st vo vedeckej komunite vysoko aktualne. Okrem toho, tématicky stvisia so zameranim vyskumnych aktivit pracoviska
autora v ramci spoluprace katedry s priemyselnou praxou.

Problematika emulécie mechanickych zatazi suvisi s aplikciou novych metdd riadenia v priemyselnej praxi, kde je nutné novo navrhnuty riadiaci
algoritmus najprv overit’ v laboratdriu skor, nez sa nasadi v priemysle. Tym sa znizi potreba experimentovania na linke pri ozivovani pohonov a ich
riadenia.

Problematika bezsnimacového riadenia pohonov a prediktivneho riadenia stivisi s vyskumnymi aktivitami v oblasti riadenia servopohonov s presnymi
prevodovkami pouzivanymi hlavne v robotike a Motion Control aplikaciach. V tejto oblasti vyskumu ma katedra spolo¢né vyskumné laboratéorium s
priemyselnym partnerom.

METODY SPRACOVANIA HABILITACNEJ PRACE:

Habilita¢na praca ma 143 stran. Je rozdelena do troch kapitol. Prva kapitola sa venuje problematike dynamickej emulacie mechanickych zat'azi
pomocou riadeného dynamometra. Druha kapitola je venovana bezsnima¢ovému riadeniu synchrénnych motorov s permanentnymi magnetmi,
predovsetkym vyuzitiu unscentovaného Kalmanovho filtra. Tretia kapitola je venovana prediktivnemu riadeniu elektrickych pohonov s kone¢nym
poctom akénych zasahov.

Kazda kapitola ma na zaciatku uvod do problematiky, kde je uvedena podrobna resers literatiry k danej téme s kritickym zhodnotenim réznych
pristupov rieenia. Aplikdcia vybranych metéd z danej oblasti je dokladovana najvyznamnej§imi autorskymi &lankami k danej téme. Clanky su doplnené
komentarom, ktory priblizuje pristup autora k rieSeniu danej problematiky. Celkove sa jedna o 9 ¢lankov, z ktorych 4 boli publikované v impaktovanych
Casopisoch a 5 bolo prezentovanych na medzinarodnych konferenciach pod gesciou IEEE.

DOSIAHNUTE VYSLEDKY HABILITACNEJ PRACE A NOVE POZNATKY:

V oblasti emul4cie mechanickych zatazi autor v praci uvadza, ako sa postupne metodika vyvijala na pracovisku. Na rozdiel od publikovanych prac
inych autorov, ktori emulaciu realizovali na $pecialnom hardvéri, bolo snahou Ing.Kyslana vyZit' na emulaciu komeréné meni¢e. Dovod bol ten, ze
pokial’ st riadiace algoritmy vyvijané na riadenie priemyselnych pohonov, algoritmus odskuSany na priemyselnom menici nie je nutné prepisovat’ na int
platformu, ale d4 sa priamo pouzit’ v praxi. Zarovein sa vybera taky algoritmus, ktory je na danej priemyselnej platforme realizovatelny. Toto je pristup,
ktory sa v literature neuvadza. Dalsie prace v ramei vyskumu smeruji k zrychleniu riadenia tak, aby bolo mozné overovat’ aj deje s rychlou dynamikou.
V ramci riesenia problematiky emulacie bol autorovi udeleny aj slovensky patent. Metodika néjde uplatnenie tak pri overovani riadenia komponentov
priemyselnych liniek, ako aj pri testovani presnych prevodoviek v spolo¢nom vyskumnom laboratériu.

Druha kapitola sa venuje bezsnimac¢ovému riadeniu PMSM s vyuzitim jednej z modifikacii Kalmanovho filtra (unscentovaného Kalmanovho filtra -
UKF). UKF sa v tomto pripade vyuZiva na ziskanie informacie o rychlosti a zatazovom momente pohonu. Metodika bola prezentovana tak pre riadenie
motora s hladkym rotorom ako aj motora s vyjadrenymi polmi, a v druhom pripade bola overena aj experimentalne. Prinosom tejto Casti je podrobny
popis vypoctu UKF s poukazanim na jeho $pecifika a pripadné problémy. Navrhnuty algoritmus vykazuje vel'mi dobré vysledky pri sledovani rychlosti
pohonu a predstavuje zaujimavy prispevok do velkej skupiny metdd bezsnimacového riadenia pohonov.

V tretej kapitole sa autor venuje prediktivnemu riadeniu PMSM. Aj v tejto Casti prace je prinosom teoreticky tivod, kde je velmi podrobne a prehl'adne
vysvetleny postup pri aplikdcii metddy na riadenie motora. Prinosom préce je zavedenie predkorekénych ¢lenov a faktora dynamiky do optimaliza¢nej
funkcie. Aj v tomto pripade bola metodika overena experimentalne.

Aj ked’ problematika bezsnimacového a prediktivneho riadenia, prezentovana v praci, ma predovsetkym teoreticky charakter, autor ma stale na zreteli
implementacné naroky pouzitych metdd a moznost’ ich nasadenia v praxi. Ako uz bolo spomenuté, pracovisko autora ma spolo¢né vyskumné
laboratorium s priemyselnym partnerom zamerané na riadenie servopohonov s presnymi prevodovkami. V ramci tohto laboratdria sa overuju aj
moznost’ aplikdcie niektorych vysledkov dosiahnutych v rdmci vyskumu do praxe.

PRINOS PRE DALSI ROZVOJ VEDY A TECHNIKY (UMENIA):

Za vel'mi cenny prinos prace povazujem kvalitnt reSer§ vo vsetkych troch tematickych oblastiach spojent s kritickym zhodnotenim jednotlivych metod
a ich systematické zotriedenie. Popis metdd je doplneny prislusnym matematickym aparatom s kvalitnym a prehladnym vysvetlenim postupu rieSenia.
Toto predstavuje dobré vychodisko pre d’alSie experimenty a vyskumné prace. Cenné je aj to, ze navrhované metody riadenia boli nielen simulaéne
overené, ale aj prakticky realizované.



PRIPOMIENKY A POZNAMKY K HABILITACNEJ PRACI:

Habilitacna praca Ing.Kyslana predstavuje vyznamny prinos pre vyskum a prax v oblasti riadenia elektrickych pohonov s vyuzitim modernych metéd
riadenia. Préaca je napisana precizne a zrozumitelne. Dokumentuje autorov odborny prehl'ad v problematike, ale aj pedagogické citenie pri tvorbe textu.

SPLNENIE SLEDOVANYCH CIECOV HABILITACNEJ PRACE:

Deklarované ciele habilita¢na praca splnila.

CELKOVE ZHODNOTENIE HABILITACNEJ A ZAVER:

Ing. Karola Kyslana, PhD. pozndm dlhu dobu, lebo bol mojim Studentom, diplomantom aj doktorandom. V su€asnosti je kolegom na katedre. Na jeho
préci si cenim preciznost’, déslednost’ a invenciu, ¢o preukazal aj pri pisani habilitatnej prace. Vyznamnou mierou prispel k vyskumnym vysledkom
pracoviska, o ¢om sved¢ia aj predlozené ¢lanky. Pocas pdsobenia na katedre absolvoval dve zahrani¢né staze v Slovinsku a Srbsku. Ziskané poznatky
a kontakty vyuZiva a rozvija vo svojej vyskumnej a pedagogickej ¢innosti. O kvalite a medzinarodnom oceneni jeho prace sved¢ia ohlasy v databazach
WoS a Scopus ako aj pozicia Associate Editor v ¢asopise ,,Power Electronics and Drives®, Wroclaw (PL).

PredloZend habilitadna praca Ing. Karola Kyslana, PhD. spifia vietky kritéria stanovené pre takyto typ prace. Praca je vyznamnym prinosom pre

vyskum a pre prax. Autor ma vsetky predpoklady na d’alsi rozvoj v tejto oblasti vedy a na uplatnenie vysledkov v praxi ako aj vo svojej pedagogickej
¢innosti.
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