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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

PredloZend prace se zabyva navrhem a realizaci Repetitive Control algoritmi pro mechatronické systémy,
konkrétné pro servomotory typu BLDC. V praci jsou predstaveny zakladni a pokrogilé metody z oblasti
repetitivniho fizeni, které kompenzuji nedostatky elektromotori dané periodickymi poruchami, které

se zde generuji. Pokrocilé metody repetitivniho fizeni se tykaji tzv. Polohového repetitivniho fizeni,

kde dochazi ke zménam periody plsobici poruchy. Déle nasleduje popis mechatronického standu,

na kterém jsou vysledné algoritmy otestovany. V praktické ¢asti se autor vénuje analyze piisobicich
periodickych poruch a samotné realizaci repetitivniho Fizeni, které testuje na simula¢nich modelech

i redlném mechatronickém standu. Nechybi ani porovnani dosaZenych vysledkl pro jednotlivé metody.

Znatné nedostatky vidim v Givodni ¢4sti préace, kde se autor dopousti nepiesnosti ve slovnich
i matematickych formulacich. Déle zplisob vyhodnoceni a zobrazeni nékterych grafi neshledavam tplné
Stastnym — nevhodné zvolené méfitko, grafy nejsou dostate¢né okomentované.

Na druhou stranu oceriuji, Ze si autor na BP vybrat takto komplexni téma, kde vysledky ovéfil nejden

na simula¢nim modelu, ale také na redlném zafizeni, kde doséhl dobrych vysledki. V piipadé polohového
repetitivniho fizeni narazil autor na problém s ¢asovou optimalizaci algoritmu. Autor si také vyzkousel
nejden programové prostiedi MATLAB/Simulink, ale také primyslové vyuzivany nastroj

pro automatizaci REXYGEN.

Celkové tedy hodnotim praci znamkou velmi dobie a doporuduji ji k obhajobé.
Otazka 1. : Jak byl navrZen PI regulétor, ktery popisujete na strance 29?

Otazka 2. : Jakym zplisobem byste ve spojité varianté RC realizoval dopravni zpozdéni (aproximace)?

Splnéni bodl zadani X uplng [ ] ¢asteénd [] nesplnéno
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Celkové hodnoceni prace [] vyborné X velmi dobie [ ] dobte [] nevyhovél
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