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Hodnoceni diplomové prace oponentem
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iSp!r;ém’ zadani prace (posuzuje se i stuperi kvality spinéni) | 25 25
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Hodnaceni obsahu a kvality préce, pfipominky:

\Bc. Marek JIRICEK se ve své praci vénuje problematice bezsenzorové estimace polohy ratoru pro synchronni
‘motor s povrchovymi permanentnimi magnety (PMSM), ktery je zaloZen na injektaznim principu. Obecné se
|jedna se o aktudini téma Casto fesené a diskutované v literature i odbornych kruzich, jelikoZ znalost polohy je
\klicova pro spravnou a tedy bezpe¢nou funkci takoveého pohonu. e

‘Hlavni podstatou prace, kterou se diplomant zabyva, je realnd implementace vektorového fizeni a algoritm{
[injektazni bezsenzorové techniky. Dale e pozorovan maximalni rozsah otacek pouZitelnosti daného injektédzniho
‘estimatoru a to jak v oteviené tak uzaviené smyéce.

|V Uvodu diplomant popisuje pouZity matematicky model motoru a hloubgji teorii algoritm@ Fizeni a regulace s
‘uvedenim podkladd a principli pro dany estimator polohy rotoru. Na zakladé téchto teoretickych predpoklad(
'diplomant sestavil simulaéni program v prostfedni Matlab/Simulink. Ve stejném prostiedi byly implementovény
algoritmy dancho pohonu s vyuZitim automatické generace kédu v jazyce C pro pouzity Fidici signalovy
|procesor. Velmi peclivé a detailné jsou popsany implementaéni algoritmy pomoci vyvojovych diagram@. V
\zdveru prace jsou uvedeny vysledky vybranych testd (zména zatiZeni, otevrend vs uzaviena smycka estimace,
1ita\{y lselh.‘:’ml’ estimace) bezsenzorového pohonu na realném prototypu, které jsou nasledné popsany v diskuzni
Kapitole.

\Na zaver je zhodnoceno, ze se podafilo realné zprovoznit pohon s injektaznim estimatorem polohy rotoru v
luzaviené smycce regulace, kde je vypozorovéna funkénost s meznim pouzitim do 71,6Hz statorové frekvence
motoru.

Prdce je provedena na dobré formain{ a vyborné faktické Urovni, je logicky a pfehledné Elenéna. Z hlediska
preciznosti je viak znatelna Casovd tisefl koneéného zpracovani, kterd se projevila velkym poctem preklep( a
|nékter{/ch nesrovnalosti. Nicméng, dle velmi znaéné rozsahlosti dané prace, se domnivédm, Ze se jedna pouze o

nedostatek Casu na zavérecnd celkovd ¢teni a opravy textu. Diplomant prokazuje dobrou znalost popisovang
\problematiky, Ktera je zaroven srozumitelné popsana, ma proto viechny predpoklady k jeji tispéiné obhajobé |

Dotazy oponenta k praci:

11) Cim si vysvétlujete funkénost daného estimaéﬁfho algoritmu prb frekvence okolo 70Hz, kdyi se jedna o
klasickeého zastupce pro estimaci nizkych otacek?

12) Proc vystupni rychlost potazmo ahlové frekvence estimatoru neni pro vstup regulatoru rychlosti filtrovana,
!prestoze se na osciloskopu zobrazuje hodnota filtrovana?

3) Proc na str. 45 v algoritmu 2 pro vyhodnoceni polohy z ARC didla odpojujete PWM signdly pfi vypadnuti z
rozsahg (-314,}11)?7 J

Diplomavou praci hodnotim klasifikacl vyborné (podle Klasifika&ni stupnice dané smérmici dekana FEL)
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