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univerzity v Zilin€ v souladu s pozadavky Vyhlasky MS SR ¢. 6/2005.

Stiidavé pohony patfi mezi principialné nejvhodnéj$§i pohony z hlediska uG¢innosti,
jednoduchosti konstrukce, spolehlivosti a udrzby. Jejich nejnaro¢néjsi ¢asti je pravé fizeni,
které je mnohem komplikovanéjsi nez napf. u stejnosmérnych motori. Lze je povazovat jako
relativné autonomni systém, tj. jako uzavienou vnitin€¢ uspofadanou kombinaci subsystému.
Jsou tvofeny vlastnostmi pohdnéného mechanismu, elektrickych strojd, polovodi¢ovych
meénicl energie, vlastnostmi regula¢nich obvodu fidici ¢asti. Neoddélitelnou souc¢asti kazdého
pohonu jsou fidici systémy s modernimi klasickymi nebo signalovymi procesory. Souéasny
stav v oblasti vyvoje vykonovych polovodi¢ovych a mikropoc¢itaovych systémii dovoluje
realizovat i vypoCetné naro¢né algoritmy fizeni s moznosti identifikaci a naslednou adaptaci
téchto algoritmi na zménu parametrti regulovaného systému.

PiedloZena habilita¢ni prace se vénuje problematice progresivniho fizeni servopohont se
stiidavymi stroji. Je psana formou komentarti k souboru publikovanych nejvyznamnéjsich
védeckych ptispévkil autora. Obsahove je prace rozdélena do tii kapitol, seznamu literatury a
souboru piispévki.. Témata, kterym se prace vénuje, jsou aktualni a plné€ spadaji do oboru
habilitace.

Cilem piredlozené habilitatni prace je vyzkum v oblasti modernich fidicich technik
servopohontll s asynchronnimi a synchronnimi motory s permanentnimi magnety. Pfedevsim
pak technik feSici problémy nelinearit pohonu a bezsenzorovych metod vyuZivajici
matematicky model stroje a také metod vyuzivajici jeho nesymetrie vhodné pro nizké
rychlosti otaCeni.

Prvni kapitola prace se vénuje vliviim zmén parametri pohonu na kvalitu regulace. V této
kapitole se autor zabyva fesenim pozadavkl na ptresnost a dynamické vlastnosti servopohont.
Je zde uvedena technika tzv. pfedkorekénich smycek, kterou autor vyuziva pro nékolik
struktur fizeni Soucasti kapitoly je taktéz problematika tfeni a klouzavé fizeni elektrickych
pohont — Sliding Mode Control.

Ve druh¢ kapitole jsou feseny tidici algoritmy pro pruzna spojeni motor-zatéz. Je zde obecné
naznaCen fyzikalni pohled na pruzné vazby a zplsob eliminace nepfiznivych jevi spojenych
s pruznou vazbou. V piispévcich pfifazenych této kapitole autor vyuziva n€kolik metod pro
odstranéni problému spojenych s pruznymi vazbami.



Tieti kapitola se vénuje moZnostem vyuZiti bezsnimacovych algoritmi v fizeni servopohontl.
Je zde popséna problematika bezsenzorového fizeni a rozebrano nékolik metod, ktere autor
ovétil v Hdicich strukturdch se stfidavymi pohony. V uvedenych piispévcich, na které se tato
kapitola odkazuje, se krom& vyuZiti matematického modelu pro tyto metody veénuje
predeviim metoddm vyuZivajici nesymetrii stroje. Podrobné zde uvadi vyuziti metody
INFORM pro tyto fidici techniky.

Uvedené kapitoly jsou taktéz doplnény grafickymi vystupy popisujici vlastnosti jednotlivych
metod.

V zavéru prace je uvedeno srovnani a vyhody jednotlivych technik a naznaCen mozny smér
jejich vyvoje a dalsi smér odborného zajmu habilitanta.

Habilita¢ni prace ma velmi dobrou formalni troven. Vyznacuje se srozumitelnym vykladem a
vyvaZzenym piistupem mezi teoretickym zakladem, simulacemi a experimentalnimi vysledky.
Jednotlivé kapitoly prace vytvafeji logickou navaznost feSenych probléml umoziiujici dobré
seznameni se s danou problematikou. Dobrou urovenl ma rovnéZ grafické zpracovani prace.
Nékteré piispévky jsou vsak horsi kvality, v nekterych pfipadech az na hranici Citelnosti.
V préci rovnéz chybi seznam symboll a znacek, coz pak velmi sniZuje prehlednost obsahlych
vyrazu.

Dotazy a piipominky, které uvadim, nesnizuji v zadném piipad€ vysokou uroven této
habilita¢ni prace a jsou uréeny predevsim k diskuzi pii vlastni obhajobé:

#+ Cast komentaf prace by mohla byt doplnéna blokovymi schématy jednotlivych
regula¢nich technik.

4+ Jaké problémy mohou pfinést techniky zaloZené na principu SMC?
4+ Jak ovlivni filtr derivaci vyslednou regulaci? (Str. 9, P3)

+ Zjakého divodu byl ve struktufe klasické regulace vyuZit pro otdckovou smycku
regulator typu P? (Str. 11)

4+ Co v terminologii elektrickych pohonti znamena bezsenzorove fizeni?

Nékteré uvedené metody jsou znamé a v dostupné literatufe zpracované, n€které naopak
nejsou bézné publikované a v praxi ovefené.

Prace vykazuje velmi dobrou uroven z hlediska pedagogického i védecko-vyzkumného a

jasné naznaCuje zaméfeni v&deckych i pedagogickych aktivit autora v oblasti elektrickych
regulovanych pohontl. Cést komentatd 1ze velmi dobte vyuzit pro pedagogickou ¢innost.

Ing. Pavo Makys, PhD. je dle pfiloZzeného seznamu autorem nebo spoluautorem celé fady
védeckych publikaci a fesitel vyzkumnych projektd. Jadro habilitacni prace je tudiz
dostatecné publikovéano. Pii jeji tvorbé autor prokézal vysokou veédeckou erudici a velkou
miru pedagogicko-didaktickych schopnosti potfebnych k ziskdni veédeckopedagogického
titulu ,,docent.

Z vyse uvedenych skute¢nosti
doporucuji

habilitaéni praci k obhajobé pted Védeckou radou Elektrotechnickeé fakulty Zilinské
univerzity



Mohu konstatovat, e Ing. Pavol Makys, PhD. je odbornik s védeckou erudici a
pedagogickymi zkuSenostmi a se svou habilitacni praci vyhovuje podminkdm pro udeleni
védecko-pedagogické hodnosti ,,docent™.
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