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Habilitatna praca predstavuje uceleny prierez vedecko-vyskumnou ¢innosot'ou autora. Ide o stbor jeho
najvyznamnejSich vedeckych prispevkov publikovanych v odbornych aimpaktovanych &asopisoch a
v konferenénych zbornikoch vyznamnych medzindrodnych konferencii, ktoré s poprepéajané
sprievodnym textom. Svojim zameranim praca patri do oblasti riadenia servopohonov s elektrickymi
motormi.

Praca obsahuje 28 stran sprievodného textu, kopie 14 ¢&lankov (8 Casopiseckych a 6 konferenénych
prispevkov). Ide o povodné prace — publikdcie z obdobia rokov 2005 —201,2 s taziskom v r. 2011. V nich
sa autor zaobera navrhom riadenia elektrickych pohonov pre aplikdcie v priemysle, vratane eliminécie
vplyvu nelinearit, pruznosti elementov pohonnej sustavy a kompenzacii vplyvu zmien parametrov
pohonov na ich dynamické vlastnosti. Okrem toho autor dopliiuje vysvetl'ujtci text d’al$imi poznatkami,
ktoré ziskal zrozboru d’alsich prameniov — je uvedeny zoznam najddlezitejsich 65 literarnych pramenov
dopliujtcich danti problematiku. Tymto habilita¢na praca ziskala aj na pedagogickej hodnote.

Pristup habilitanta k rieSeniu vytypovanych problémov elektrickvch pohonov

Habilitant pracu rozclenil na 3 hlavné Casti, v ktorych vytypoval hlavné problémy riadenia pohonov
a uvadza Specifické postupy ich riesenia. Id o:

1) eliminéciu vplyvu zmeny parametrov pohonu na jeho kvalitu dynamiku pomocou predkorekéného
riadenia,

2) riadenie pohonov s pruznym spojenim pomocou topoldgii riadenia zaloZzenymi na riadeni
s vnutenou dynamikou a na kizavom riadent,

3) bezsnimacové riadenie pohonov (bez snima¢a magnetického toku, polohy, resp. uhlovej rychlosti).

Pred ndvrhom novych riadiacich $truktir autor analyzuje mozné spdsoby riadenia a pri rieSeni do Gvahy
berie predovSetkym praktickll implementdciu aefektivitu zvoleného spdsobu riadenia pomocou
nizkondkladovych procesorov. Je preto pochopitel'né, Ze pre riadenie nepouZiva aplikacie modernych metod
umelej inteligencie (FL — fuzzy logiky a ANN — umelych neurénovych sieti) vyzadujlice ¢as (udenia)
a vykonné procesory, ale hl'ad4d aanalyzuje nové topoldgie. Tento pristup vidno napr. v podkap. 1.2
zaoberajicou sa vplyvmi trenia na dynamické vlastnosti pohonu. PouZité predkorekéné riadenie v tomto
pripade umozni zvysit' pdsmo priepustnosti, o vedie k presnejsiemu sledovaniu referenéného signélu.

Z oblasti kompenzacie nelinearit presnych servopohonov sa venuje nelinearitim, ktoré st spdsobené
vplyvom trecich sil. Zo zndmych metéd na kompenzéciu nelinearit aplikuje metodu kizavého riadenia,
ktord zabezpeuje uritd robustnost pohonu (necitlivosti na zmeny parametrov). Tato metodu kizavého
riadenia konkrétne aplikoval (a vysledky publikoval) na riadenie lindrneho synchrénneho motora
s permanentnymi magnetmi, kde v spdtnej vdzbe pouzil filtraény pozorovatel’.

Habilitant v d’alSej Casti praci uvadza ndvrh rieSenia regulacného obvodu pre pripad, ak regula¢na
odchylka polohy presného servopohonu je takd mald, Ze pri kaskddnej regulécii podradend rychlostna
slu¢ka v désledku malého rozliSenia by nezareagovala a motor by tak nesposobil Ziadny akény zasah.
Tomuto sa habilitant vyhol ndvrhom adaptivneho zosilnenia regulatora polohy. Prakticka realizacia tohoto
rieSenia poukazala na vyhody ale aj nevyhody takého riesenia.
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Druha kapitola je venovana problematike riadenia pohonu s pruznym mechanickym spojenim, ktoré¢ sa
moze vyskytovat nielen pri spojeni pohonu s mechanizmom, ale aj vsamotnom mechanizme.
Problematiku obmedzenia vzniku oscilacii riesil zavedenim limitu - obmedzenim derivacie (nérastu)
riadiacej veli¢iny predovSetkym pre signal trh (derivacia zrychlenia). Aplikuje filtrovanie, pouzitie
pozorovatel'ov a névrh riadenia v stavovom priestore, ale aj metédu kizavého rezimu. Specifické riesenie
poskytuje aplikdcia riadenia s vnatenou dynamikou doplnend dvoma estimatormi a pozorovatel'om
momentu, ¢im pohon ziskava na robustnosti nielen voCi vonkaj$im porucham, ale aj vo¢i zmene
parametrov regulovaného systému. Autor tto problematiku publikoval so svojim i spoluautormi vo
vyznamnom impaktovanom ¢asopise COMPEL

PouZitie pozorovatel'ov eliminuje potrebu pouzitia snimacov. Autorovi je tato problematika dobre znama
a dobre ju ovlada, ako to dokazuje aj v niekol’kych prispevkoch (oznacené v praci ako P7 — P10). Sugasne
analyzuje obmedzenia pouZitia pozorovatelov, filtrov i stavového riadenia.

Posledna Cast’ prace je venovana navrhu a aplikdciam vyuzitia bezsnima&ovych algoritmov v elektrickych
pohonoch so striedavym motorom. Tymto je mozné vyhnit' sa nemeratenym/tazko meratelnym
veli¢indm pohonu (magneticky tok motora), ¢i eliminovat’ samotny snimac¢ polohy, resp. uhlovej rychlosti.
Pre rieSenie tejto problematiky autor do habilitaénej prace zo svojich publikécii vybral vzorku 4 typickych
Clankov, v ktorych sa zaoberd metddami vyuzivajicimi matematicky model motora (za predpokladu
kompenzicie zmien parametrov spitnovdzobnymi slu¢kami) s pouZitim estimatorov, pozorovatel'ov
a filtrov. Podrobne rozoberd modifikovani metédu INFORM, davajicej dobré vysledky polohového
servopohonu s asynchronnym motorom pracujicim pri vel'mi nizkych rychlostiach. Tu s uvedené tiez
cenné informdcie ziskané pri jej praktickej realizacii.

Otazky ku praci
Popisovana problematika je uvedena v poZzadovanej hibke. K obsahu i spracovaniu prace nemam nijaké
pripomienky. Otazky pre podrobnejsiu rozpravu:
1) Aké st mozZnosti a obmedzenia aplikicie pozorovatel'ov filtrov a stavového riadenia pohonov
(mozno to zahrnUt’ do prezentacie).

2) Porovnajte vlastnosti i metody rieSenia elektrickych servopohonov s hydraulickymi (otdzka pre
Sirsi zaber problematiky).

Profil habilitanta vyplyvajuci z prehl'adu publikovanych prac

RieSend problematika kladie vysoké poziadavky na medziodborové vedomosti z elektrotechniky, elektrickych
pohonov, vykonovej elektroniky, mikroelektroniky, navrhu arealizacii algoritmov riadenia pomocou
mikropocitaca, tiez z oblasti novych metdéd riadenia systémov, izmechaniky (pohonu). Sprievodny text
habilitatnej prace je spracovany prehl'adne a starostlivo vybrany azoradeny vyber najvyznamnejsich
publikovanych ¢lankov dokazuje, Ze téma habilitaénej prace je aktudlna z hl'adiska su¢asného stavu vedného
odboru a svojim spracovanim tato praca preukazuje dobré didaktické schopnosti uchadzaca. V préci uvedena
problematika je vysokoaktudlna a ma vysoky aplika¢ny potencidl.

Vysoko si cenim nielen teoreticky pristup k rieSeniu problémov riadenia, ale tieZ k implementécii navrhnutych
algoritmov riadenia do mikroprocesorov. Treba uviest’, Ze k ziskaniu praktickych skutsenosti s ndvrhom
arealizdciou striedavych pohonov aasynchréonnymi a synchréonnymi pohonmi habilitantovi vyrazne
pomohla &innost’ na spolo&nom realizaénom pracovisku EF UNIZA s EVPU Nové Dubnica, i vyskumny
pobyt na univerzite v Nottinghame.
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Plnenie predpisanych kritérii v jednotlivych oblastiach
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Pedagogickd oblast’. Habilitant je spoluautorom dvoch vysokoskolskych ucebnic. Publikovana
problematika nachadza odraz tiez v jeho pedagogickej praci pri vyucbe 5 predmetoch stvisiacich
so zameranim habilitatnej préce isobsahom Studijného odboru 5.2.11 Silnopridova
elektrotechnika (Elektrické pohony ,,EP“ I, EP II, Bezsnimafové riadenie EP, EP v energetike,
Uvod do EP). V prvych dvoch z vymenovanych predmetov ide o inovaciu obsahu predmetov,
zatial’ ¢o pri d’al$ich troch o zavedenie novych predmetov, v ktorych naplni sa odrazaji vysledky
vyskumne;j ¢innosti a publika¢nej aktivity habilitanta.

Vedecky vyskum a publika¢nd aktivita. Habilitant je autorom vy$e 50 vedeckych préc, z toho 4
v karentovanych cCasopisoch, 26 evidovanych vdb WoS/Scopus a24 ostatnych vedeckych
¢lankov publikovanych v odbornych ¢asopisoch a prednesenych na konferencidch. V tejto oblasti
vysoko prekracuje pozadované kritérium.

Uznanie vedeckou komunitou. Habilitant ma 57 citacii 7 ¢lankov v db WoS/Scopus a dostato¢ny
pocet inych foriem uznania vedeckou komunitou, ako je ¢lenstvo vo vyboroch medzindrodnych
konferencii (3), ziskavanie grantov, ocenenia vysledkov svojej prace, vedenia a Gi¢asti na rieSeni
projektov, zavere¢nych prac (21 bakalarskych, 16 diplomovych prac a posobil tiez ako Skolitel’-
Specialista pre 6 dizertadnych préac). Podiel'al sa tieZ na vystavbe 3 vyu¢bovych a odbornych
laboratérii.

Konstatujem, Ze habilitant spiiia, resp. vysoko prekracuje kazdé z pozadovanych kritérii na vyhodnotenie
splnenia podmienok pre ziskanie titulu ,,docent” na EF UNIZA.

Zaver

Predlozena habilita¢na praca plne zodpoveda $tudijnému odboru 5.2.11 Silnopradova elektrotechnika,
v ktorom sa habilitant uchadza o habilitaciu.

Doterajsie vysledky uchadzaca a ich ohlas zodpovedaju poZiadavkam habilitatného konania a potvrdzujl
odborné, vedecké a pedagogické schopnosti uchadzaca, Ing. Pavla Makysa, PhD. Dokazuj(, Ze habilitant
predstavuje vyzreti osobnost’, a to ako v oblasti vyskumu, tak aj vzdeldvania.

Odporacam preto, aby habilitant bol pripusteny k jej obhajobe a aby v pripade Gspesnej verejnej rozpravy
mu bola udelena hodnost’

docent.

V Kosiciach, 30.8.2017

oponent habilitatného konania
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