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Slovni vyjadfeni, komentaie a pfipominky oponenta:

Préce se sklada ze dvou &asti.

ReserSni Cast obsahuje velmi struény piehled historie a rozdéleni &islicové fizenych obrab&cich
stroji, v&etné modernich témat inteligentnich a mechatronickych CNC strojii. ReserSe je na jedné
stran€ pojata velmi komplexné, na druhé strané to zhusta vedlo k velmi zjednodusenym,
schematickym az marketingovym formulacim (napf. str. 10: ,,ACC — sniZuje tendenci ke
kmitani). Neni osvétlen ucel této reSerSe. Ve druhé &asti je vytvofen matematicky model
stejnosmémého elektrického motoru, pfipojeného pfes pruznou spojku k mechanickému systému
pohybového Sroubu a lineadrnimu vedeni. Matematicky model je dopln&n fizenim PI regulatory a
implementovan v prostiedi Matlab/Simulink.

Studentka se musela seznamit s novou problematikou, zejména v oblasti zéklad@ Fizeni a prostredi
pro matematické simulace Matlab/Simulink. Zvoleny mechanicky model je zakladni, nicméné je
odvozen a implementovan spravné. Je proveden navrh fizeni.

Pripadné otazky p¥i obhajobé a niméty do diskuze:

1. Co bylo hlavnim cilem prace? K ¢emu ma pohon a jeho simulaéni model slouzit?

2. Jak byly ziskény parametry matematického modelu pojezdu?

3. Na obrazku ¢. 7 (str. 17) je analogovy operatni zesilova¢ zapojeny jako invertujici
zesilova¢. Jak bude zapojen pro regulaci zvolené soustavy (co znamenaji napéti ul a u2) a
jak bude pracovat s popsanymi inkrementalnimi senzory polohy (Obr. 8, str.18)?

4. V préci je zminéna polohova, rychlostni regulace. Jak budou tyto regulatory zapojeny pro
fizeni pohonu, ptipadné jak bude zapojen proudovy regulator?

5. Na stran¢ 29-30 je zminéno zahrnuti tlumeni do simulaéniho modelu. Jaky typ tlumeni je
uvazovan?

6. Na str. 34 je uvedeno, Ze hodnoty (parametry?) regulatori byly vypo&teny pomoci funkce
Tune (Matlab Simulink). Na zaklad¢ jakého kritéria a jaka metoda nastaveni PI regulatoru
je pouzita?

7. Na obr. 25 (str. 34) je vysledna odezva na skokovou zménu poZadované veli¢iny. Pokud
modra kfivka reprezentuje vystup systému (neni v grafu popsano), je mozné se s takovym
chovéanim spokojit? Pokud ne, co je potieba zmé&nit?

Praci

B doporuduji

O nedoporuduji

uznat jako diplemevew/bakalaiskou.

Navrhuji hodnoceni stupném:
Q vyborné¢ Q velmi dobfe M dobfe [ neprospél/a
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