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KOMENTAR OPONENTA HABILITACNEJ PRACE
AKTUALNOST ZVOLENEJ TEMY HABILITACNEJ PRACE:

Predlozena habilitacna praca sa venuje vybranym oblastiam v riadeni elektrickych pohonov. Je rozdelena do troch kapitol.

Kazda z kapitol obsahuje kratky Gvod , teoreticky rozbor rozoberanej problematiky a struény komentar k autorskym ¢lankom, ktoré tvoria vzdy
zaverecnu Cast’ kazdej kapitoly. V sumare ide o 9 prispevkov, 4 prispevky v impaktovanych ¢asopisoch a 5 prispevkov z medzinadrodnych IEEE
konferencii.

Na zéklade uvedeného mézem konstatovat’, Ze vSetky tri kapitoly sa venuju aktudlnej problematike elektrickych pohonov, ktoré st predmetov
celosvetového zaujmu Sirokej vedeckej komunity. Vd’aka rozvoju mikroprocesorovej techniky a novym poznatkom v oblasti vykonovej elektrotechniky
je neustale vytvarany tlak na zlepSovanie vlastnosti pohonarskych aplikacii, coho zrkadlom s aj vysledky dosiahnuté v predloZene;j habilitacnej praci.

METODY SPRACOVANIA HABILITACNEJ PRACE:

Praca je pisana formou suboru publikovanych prispevkov s kratkymi komentarmi, ¢o je jedna zo schvalenych foriem pre pisanie habilitatnej prace na
danom pracovisku. Komentare vhodne dopliiaji texty jednotlivych prispevkov a jednotlivé kapitoly pdsobia ucelenym dojmom.

DOSIAHNUTE VYSLEDKY HABILITACNEJ PRACE A NOVE POZNATKY:

V tejto Casti je potrebné dosiahnuté vysledky hodnotit’ separatne pre kazdu kapitolu zvIast.

Prva kapitola za zaobera metodami emuldcie mechanickych zatazi pomocou dynamometra riadeného v momentovej regulanej slucke. S pouzitim
prezentovanych regulanych Struktir sa nasledne moze pohon dynamometra spravat’ podobne ako redlna mechanicka zat'az, ¢o prindSa mnoho
benefitov pre takto vybavené pracovisko. Je mozné testovat’ spravanie sa pohonu so zat'’azou, ktora je napr. z technologického hl'adiska nedostupna pre
testovanie, je finan¢ne naro¢né mat’ jej ekvivalent v laboratériu, pripadne je umoznené testovanie kritickych stavov nastavajicich pri poruchach a pod.
Ziskané vysledky poukazuji na dosiahnutie vynikajicich parametrov, hlavne dosahovanych dynamickych odoziev navrhnutych systémov. Neviem, ¢i
iné autorove publikacie obsahujii priame porovnanie tychto navrhnutych rieseni s nejakou jednoduchou $truktarou s PI regulatormi, pretoze takéto
priame porovnanie mi z pohl'adu takého SirSiecho nadhladu chybalo. To vsak nijako neznizuje kvalitu dosiahnutych vysledkov, ¢oho dokazom je aj fakt,
ze niektoré z rieSeni je aj patentovo chranené.

V druhej kapitole su naznacené algoritmy a problémy spojené s estimaciou mechanickych veli¢in. Kapitola opét’ ponutka kratky teoreticky popis
najCastejSie sa vyskytujucich struktar, priCom sa vo svojej zavere¢nej Casti blizSie venuje Struktiram s Kalmanovym filtrom. Konkrétne st rozobraté
dva autorove prispevky z konferencii. Pokial’ v prvom prispevku boli uvedené len simula¢né vysledky, v druhom prispevku boli algoritmy overené aj
experimentalne, ¢o hodnotim velmi pozitivne. Ziskané vysledky poukazuji na vynikajice vlastnosti pri pozorovani rychlosti. Kvalita estimacie polohy
rotora je trochu horsia, ¢o moze mat’ v kone¢nom dosledku aj vyrazny vplyv na G¢innost’ celého pohonu.

Tretia kapitola sa venuje algoritmom prediktivneho riadenia. Uvod do tejto kapitoly, a dovolim si tvrdit’, Ze takmer cely teoreticky popis, je napisany
neuveritelne zrozumitel'ne. Tu sa asinajviac z celej prace prejavila pedagogicka skusenost’ autora. Aj ked’ ide o vel'mi ndrocnu tému, je tato Cast’ pre
¢itatela velmi zrozumitel'na a myslienky autora st velmi l'ahko sledovatel'né. Kapitola pokra¢uje autorovymi prispevkami P7-P9. V prvom je
implementacia FCS-MPC riadenia na jednosmerny motor. Experimentalne st porovnavané dve Struktury: klasickd kaskadova Strukttra s PI regulatormi
so zanedbanim prenosu prudovej slucky a FCS-MPC §truktura so stavovym pozorovatelom realizovanym prostrednictvom Kalmanovho filtra.
Experimenty potvrdili, ze hlavne dynamicka odozva na vplyv poruchy od zat'azného momentu je lepsie vykompenzovana pomocou FCS-MPC riadenia.
Na obranu kaskadovej §truktury treba ale povedat’, Ze koeficienty regulatorov boli nastavené tak, aby sa dosiahla rovnaka ¢asova odozva zmeny
rychlosti pri zmene referencie ota¢ok ako pri FCS-MPC metode. Parametre neboli nastavované na zmenu od poruchy, ¢o by sa tiez dalo realizovat’
(samozrejme zase s inou odozvou na referenciu). Prispevky P8-P9 sa zaoberaji implementaciou prediktivnych riadeni na striedavé PMSM stroje, opat’
v porovnani s kaskadovou, tomto pripade, ale vektorovou Struktiurou ked’ze ide o striedavy pohon. Vyskum sa zaoberal roznymi modifikaciami, hlavne
za uCelom skratenia doby vypoctu. Vysoko hodnotim ako teoretickt tak hlavne aj prakticka cast’, ktord pontka urcitu alternativu a novu cestu ako
zlepsit’ dynamiku striedavych pohonov.

PRIPOMIENKY A POZNAMKY K HABILITACNEJ PRACI:

Préca je napisand vel'mi starostlivo a precizne, nepodarilo sa mi zachytit’ takmer Ziadny preklep alebo gramaticktl chybu. Je na dobrej grafickej tirovni,
text je vhodne doplneny o odkazy na literatiru v celkovom pocte 65.

Jedinou malou chybitkou z grafického pohladu moze byt skuto€nost’, ze konstanty a indexy veli¢in v rovniciach by nemali byt’ Sikmé (nie italic).

Na strane 52 je uvedena myslienka, citujem: ,,Pre vytvorenie pridu v statore je potrebné pomerne velka hodnota napétia vytvorena v striedaci, o
znizuje hodnotu pouzitelného napétia pre beznti regulaciu.” S tymto tvrdenim nesuhlasim, pretoze tieto metody su pouzité prevazne pri malych



rychlostiach, kde v ziadnom pripade regulacia nepotrebuje tolko napitia, aby ho injektaz nejako obmedzovala.

Predpokladam, Ze tvrdenie dosiahnutia doby regulacie TS = 32us v pripade polohovej slu¢ky je len omyl v terminoldgii. Autor chcel asi spomentt’
vzorkovaci ¢as.

OTAZKY K RIESENEJ PROBLEMATIKE:

1. Otézka sa tyka prispevku P4. Fig .12. Co je dévodom oscilicii v rychlosti? Je dovodom to, Ze systém emuluje kyvadlo?

2. Otazka sa tyka prispevku P6. Fig .6-7. Presnost’ estimécie sa zlepsila po zat'azeni motora. Je to $pecificka ¢rta tohoto pozorovatel’a, alebo to
suvisi s inym javom?

3. Otazka sa tyka prispevku P7. Fig .12. Pri zmene J (100 a 250%), aka hodnota J bola pouzita v optimaliza¢nej funkcii?

SPLNENIE SLEDOVANYCH CIEI’OV HABILITACNEJ PRACE:
Praca v plnom rozsahu splﬁa definované zameranie a ciele. Teoreticky rozbor, komentére k prispevkom ale i samotné prispevky tvoria ucelent pracu,

ktora ma prevazne vyskumny charakter, ale, a to hlavne v tretej kapitole, sa autor prejavil aj ako osobnost’ s dobrym pedagogickym citenim pri pisani
a tvoreni textu.

CELKOVE ZHODNOTENIE HABILITACNEJ A ZAVER:
Na zaklade vyssie uvedeného hodnotenia konstatujem, Ze habilitaéné praca, dosiahnuté vysledky uchddzaca a ich ohlas zodpovedaji poziadavkam

habilitatného konania a preto odpori¢am komisii pracu habilitanta Ing. Karola Kyslana, PhD. prijat’ k obhajobe a po uspesnom obhajeni podat’ navrh na
udelenie akademického titulu docent.

PredloZent habilitaénu pracu na zaklade predchadzajuceho hodnotenia
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apo jej obhajeni navrhujem udelit’ vedecko-pedagogicky titul "docent (doc.) v odbore "

Podpisom na tomto posudku zérovei sthlasim s licenénymi podmienkami obsiahnutymi v licencnej zmluve na pouzitie posudku zaverecnej prace, ktord je sticastou tohto
posudku.
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