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Hodnoceni prace:

PredloZen4 diplomova praca s ndzvom Analyza a navrh vektorovo riadeného pohonu pre pohyb
gumarenskych kalandrov je spracovana v sulade so zadanim diplomove;j prace. Praca zahrfia vSetky
stanovené body zadania. Vektorové riadenie pohonov je v suCasnej dobe velmi aktuilne a
popularne vzhI'adom na vel’ky progresivny rast polovodi¢ovych meni¢ov a najmi mikroprocesorov,
pouZitych v riadiacej Casti tychto meniov. NéroCnost' rieSenia diplomovej prace vyzdvihuje
pouzitie vektorového riadenia indukéného motora v priemyselnej oblasti pre pohyb gumdrenskych
kalandrov.

Diplomant pristapil k vypracovaniu diplomovej prace zodpovedne najmé Co sa tyka teoretickej Casti
diplomovej praci. V tejto Casti su detailne popisané principy a postupy kalandrovania, pouZzité
pohony, prevodovky a veliiny poOsobiace pri kalandrovani. Dalej je rozpracovani tedria
asynchronneho/indukéného motora. Tato Cast’ je rozpracovana aZz velmi detailne, vzhladom na
doteraz zndmu a v literature rozsiahle popisani tedriu indukéného stroja. Poslednou kapitolou
teoretickej Casti je vektorové riadenie asynchrénnych/indukénych motorov, kde diplomant popisuje
pouZivané spdsoby vektorového riadenia indukéného motora. V zdvere tejto Casti uvadza
principidlnu blokovu schému nepriameho vektorového riadenia indukéného motora.

Hlavny prinos diplomanta je opisany v praktickej Casti, kde diplomant na zédklade obhliadky
pouZitého zariadenia stanovil vysledny moment zotrvaCnosti mechanickej sustavy kalandrov,
vysledny zataZny moment v $trbine kalandra. Pomocou programového prostredia SolidWorks
vytvoril 3D model existujiceho zariadenia. Dalej navrhol simulaény model induk&ného motora
a stanovil jeho parametre na zaklade matematického modelu s pouZitim $titkovych udajov motora.
Za najvacsi prinos tejto diplomovej prace povazujem vytvorenie simulaéného modelu vektoroveho
riadenia induk&ného motora v spojeni s mechanickou sustavou kalandrov v prostredi DYNAST.
Préca je napisand prehl'adne, $truktdra kapitol je logicka no napriek tomu sa diplomant nevyhol
nasledovnym formélnym chybam:

Str. 25 prvy odstavec: ,,uéinky vektorov....od jednotlivych faz sa budu séitat™ spravne by malo byt
,,SCitavat™.

Str. 28 predposledny odstavec: ,,do dvoch ortogondlnych 6s. S vhodne zvolenou rychlostou
otaGania“ spravne by malo byt ,.do dvoch ortogonalnych osi s vhodne zvolenou rychlostou
otaCania®.

Str. 46 treti odstavec: veta zainajica: ,,K dispozicii s tu dva vstupy.....““ tak ako je veta napisana
neddva zmysel.

Str. 57: pri vypodte J”'31 je vo vzorci zle uvedeny index zs, spravne by malo byt’ len z, vysledok je
vSak spravny
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Str. 58: pri vypoéte I” "3 je vo vzorci zle uvedeny index z3, spravne by malo byt len z, vy.sledok je
v8ak spravny
Str. 63: vo vztahu (4.21) je nespravne uvedeny vysledok, spravny vysledok by mal byt 2742,5
kNm, aviak v d’al§om vztahu (4.22) je tento vysledok uz uvedeny spravne.

Po prestudovani tejto diplomovej prace mam k obhajobe nasledovné otazky:

e Zdovodnite preto bol pre simulaciu zvoleny pradovy model indukéného motora, ked'Ze
vpriemysle sa vi¢Sinou pouZivaji meniCe s napatovym medziobvodom a napajanie
indukéného motora je cez napétia vo fazach a,b,c?

e Vysvetlite &im by mohli byt' spésobené odlisnosti v simulaénych vysledkoch motora od
vypocitanych hodnét z modelu motora?

e Aké je Zasova konStanta filtra prvého radu pouzitého pri filtrovani vystupu regulatora
rychlosti?

Vysvetlite pre¢o pri vysgej hodnote imr ma napéjaci prad vacsiu efektivnu hodnotu Ief?
Vysvetlite od Eoho je zavisla volba Im?

Zaverom hodnotim diplomovii pracu ako velmi dobru, ked'Ze bol splneny hlavny ciel' a tym bol
navrh vektorovo riadeného pohonu pre pohyb gumérenského kalandra pre valcovanie tenkych
pasov z kautukovych zmesi ako medziprodukt vyroby tzv. silentblokov pre automobilovy
priemysle a predloZent diplomovu pracu doporucujem k obhajobe.

Celkové hodnoceni prace:

Znamku uvede oponent dle svého uvaZeni dle klasifikaéni stupnice ECTS:

A —vyborng, B — velmi dobfe, C — dobie, D — uspokojivé, E — dostate¢né , F —nedostatecné.
Stupefi F znamen4 té ,,nedoporucuji praci k obhajobe®.

PredloZenou diplomovou praci doporuuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni

B - velmi dobre.
V p¥ipadé hodnoceni stupném ,,F — nedostate¢né“ uved’te do pFipominek a slovniho vyjadfeni
hlavni nedostatky price a diivody tohoto hodnoceni.

Datum 1.6.2017 Podpis oponenta diplomove prace
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