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Predlozend disertaéni prace se v rozsahu 116 stran vénuje problematice estimaénich metod
pro vybrané veli€iny elektrickych pohonti a aktivnich filtri. DosaZené vysledky jsou v praci
dokumentované jednak pomoci &islicové simulace a jednak experimentalnimi mé&fenimi na
redlnych laboratornich modelech pohonti s reluktanénim motorem, se synchronnim motorem
s permanentnimi magnety a jednofiazovym paralelnim aktivnim filtrem. Obsahové je prace
rozdélena do sedmi kapitol véetnd zavéru, seznamu literatury a autorovych publikaci. Dle
doporuceni pro zpracovani oponentskych posudkd hodnotim uvedenou praci z nasledujicich
hledisek:

a) Zhodnoceni vyznamu disertaéni prace pro obor

Moderni zplsoby fizeni stfidavych regulovanych pohont a vykonovych polovodi¢ovych
systémi se jiZ staly vdne$ni dobé nedilnou souéasti Fdicich a regulaénich technik
v prumyslové elektronice. Tyto metody vyuZivaji matematické modely Ffizenych soustav,
které vSak vyZaduji znalosti vSech jejich parametri. Ne viechny parametry vsak lze
jednoduchym zpisobem ziskat méfenim ve vSech provoznich rezimech. ReSenim pak byva
zjednoduSovéni téchto matematickych modelll, coZ viak midZe zplsobit nestabilitu regulace
v urCitych provoznich stavech, nebo se vyuZiva technik odhadu t&chto parametrl z jinych
dostupnych méfenych veli¢in. Pravé tento zplisob ziskavani parametrli se v poslednich letech
stale Cast&ji dostava do popredi. Soudasny stav v oblasti vyvoje mikropoéitadovych systémi
dovoluje realizovat i vypocetné naroéné algoritmy fizeni s moZnosti identifikaci a naslednou
adaptaci algoritmt fizeni na zménu parametrii regulovaného systému. Vzhledem k tomu, Ze
tato prace zapada do tohoto trendu, povazuji jeji vyznam pro obor za zcela zasadni.

b) Vyjadreni k postupu FeSeni problému, pouZzitym metodiam a ke splnéni stanoveného
cile

Zvoleny postup feSeni je dle mého ndzoru plné v souladu sobecnymi zvyklostmi i se
stanovenymi cili.



Vlastni feSeni je obsahem kapitol 2 aZ 4. Jednotlivé kapitoly pojedndvaji o zdanlivé
nesouvisejicich tématech, vSechny vSak fe$i problém estimaénich technik v riznych
aplikacich. Kapitoly jsou pak logicky ¢lenény od popisu teoretickych zakladd principu funkce
fizeni, matematického modelu regulované soustavy, pfes popis jednotlivych metod estimace a
jejich simulaéni vysledky, az k experimentalnimu ovéfeni danych metod na redlném modelu

soustavy. Kazdd metoda je doprovdzena grafy nejdilezitéj§ich veli€in a nasledné
vyhodnocena v dilé¢im zavéru. Tim jsou naplnény i cile disertaéni prace.

Nékteré uvedené metody jsou znamé a v dostupné literatufe zpracované, nékteré naopak
nejsou béZzné€ publikované a v praxi ovéfené.

¢) Stanovisko k vysledkiim disertaéni prace a piivodniho konkrétniho pFinosu disertanta

Disertaéni price se zaméfuje pfedevSsim na feSeni metod estimace parametri riznych
regulovanych soustav. Kapitola 2 je zaméfena na oblast stfidavych regulovanych pohonti. Jeji
prvni ¢ast je zaméfena na problematiku fizeni spinaného reluktanéniho pohonu, zejména pak
na identifikaci polohy rotoru. Disertant zde z nastinénych moZnych metod vybral metodu
odhadu polohy rotoru ze spfazeného magnetického toku. VyuZivd umélou neuronovou sit,
kterou doplnil o algoritmy pro zpfesnéni odhadu prostfednictvim prib&zné tpravy hodnoty
fazového odporu eventuélné o algoritmy, které vyuzivaji primérovéni hodnoty polohy z ANN
estimatoru a polohy ziskané z odhadnuté rychlosti. Druhd &ast se pak vénuje problematice
estimatoru polohy synchronniho motoru s permanentnimi magnety s pomoci Kalmanova
filtru. V této &asti pak také porovnava vysledky estimace algoritmu Kalmanova filtru a jeho
doplnénim o pomocnou neuronovou sit. Dalsi dvé kapitoly jsou zaméfeny na problematiku
kvality napéjeci sité. Kapitola 3 pojednava o prediktivni estimaci a aktivni tlumeni kmitd LC
filtru trakéniho vozidla s PMSM fizeného DTC, pfiCemZ se vyuZivd moZnost korekce
Zadaného momentu stroje a kapitola 4 pak fe$i estimaci zdkladni harmonické pro jednofazovy
paralelni aktivni filtr pomoci novelizovaného MPG-FIR filtru. Za disertabilni jadro a tedy 1
konkrétni pfinos disertanta povaZzuji pravé navrZzené algoritmy pro estimdtory parametr
pfedstavenych soustav a jejich simulaéni a nasledné i experimentalni ovéfeni pro rlizné
provozni reZzimy. Vysledné experimentdlni vysledky potvrzuji dobrou kvalitu regulace
s danymi estimatory a dokazuji jednoznaény p¥inos disertanta.

Vyse navrzené estimatory lze vyuZit i pro jiné moderni metody fizeni stfidavych stroji a
vykonovych polovodi¢ovych systému.

Poznamky k diserta¢ni praci a otdzky pro disertanta, které v Zadném piipad€ nesniZuji Grovesi
této prace a slouzi pfedevsim k diskusi pfi obhajobé, jsou uvedeny v piiloze.

d) Vyjadieni k systemati¢nosti, prehlednosti, formalni ipravé a jazykové tirovni

Disertaéni prace md velmi dobrou formalni uroveil. Jednotlivé kapitoly prace vytvéreji
logickou ndvaznost feenych problémi umoZiujici dobré sezndmeni se s danou
problematikou. Jazykova stranka prace ma velmi vysokou turoveil, v praci se v podstaté
nevyskytuji jazykové nebo gramatické chyby, dobrou troveii ma rovnéz grafické zpracovani
prace. Pfipominky viak mam k nékterym grafiim s priib¢hy, které jsou velmi malych rozmért
a sniZuji tak rozliSovaci schopnost. V praci také postradam detailn€j$i blokova schémata
regulaénich struktur, zejména pak jejich vysvétleni ve vztahu k implementaci zkoumanych
algoritmi estimace.



e) Vyjadieni k publikacim disertanta

Seznam publika¢ni a vyzkumné Einnosti disertanta je uveden na stranach 113 az 116.
obsahuje celkem 26 tituld, z toho 1 ¢lanek v odborném Easopise, 16 ¢lankl na tuzemskych a
zahrani¢nich konferencich, 4 polozky piedstavuji vyzkumné zpravy, na kterych se disertant
podilel jako autor nebo spoluautor a 4 funkéni vzorky. Dvé publikace jsou uvedeny v databazi
Web of Science. Publikacni aktivitu povaZzuji za dostate¢nou, nebot” prekrauje obvykly pocet
publikaci disertaénich praci v CR. Viechny tyto publikace se zabyvaji problematikou, na
které je postaveno jadro disertaéni prace.

f) Doporuceni
Disertaéni prace obsahuje fadu novych poznatkl k problematice techniky estimace velidin
v oblasti elektrickych pohont a vykonovych polovodiovych systéml.

Vzhledem k vysoké odborné trovni, vyznamnému piinosu pro obor a taktéZ preciznimu
zpracovani, disertaéni praci Ing. Jakuba Tally sndzvem ,Estimace vybranych veli¢in
elektrickych pohonti a aktivnich filtrd™

doporucuji k obhajobé

a v souladu se zakonem ¢&. 111/1998 Sb. o vysokych $koldch, doporutuji po Gspéiné obhajobé
udeélit titul Ph.D.

V Ostravé, dne 4.1.2013 /
7
doc. Ing. Petr Palacky, Ph.D.

VSB-Technick4 univerzita Ostrava
Fakulta elektrotechniky a informatiky
Katedra elektroniky



Priloha

Pozniamky a dotazy k doktorské diserta¢ni praci
1. Jaky byl rozdil vkvalit¢é regulace pii zavedeni zpétné vazby nezpfesnéného a
zptesnéného odhadu polohy rotoru spinaného reluktanéniho motoru?

2. Zjakého divodu byla volena spinaci frekvence 10KHz, kdyZz vzorkovaci perioda
regulace byla SKHz (str. 65, posledni odstavec)?

3. Jakym zplsobem by byla principielné provadéna stabilizace v rychlostnim mddu (obr.
43)?

4. Vysvétlete pojem ,,lehké frekvenéni fluktuace zékladni harmonické* (str. 80)?



Oponentsky posudek doktorské disertaéni prace

Ing. Jakuba Tally

»Estimace vybranych veli€in elektrickych pohonti
a aktivnich filtra“

Aktualnost tématu a splnéni cile

Doktorska disertaéni prace Ing. Jakuba Tally je zamé&fena na aktudlni problematiku, ktera
v poslednich deseti aZ dvaceti letech pfedstavuje jednu z kli¢ovych oblasti, kterd je v oboru
vykonovych elektronickych systéma intenzivn& rozvijena. Estimace veli¢in nemétitelnych,
obtiZzn€ méfitelnych nebo téch, jejichZ méfeni je z hlediska ceny potfebnych &idel nékladné,
pfedstavuje zplsob, jak sniZit cenu celého zafizeni, naklady na udrzbu, jak zvysit jeho spoleh-
livost a roz§ifit moZnosti diagnostiky.

Obsah a dosazené vysledky prace jsou v souladu s cily deklarovanymi v kapitole 1.

Metodika a postup fedeni

Doktorsk4 disertaéni prace ma celkovy rozsah 115 stran.

Préce uréitym zplsobem shrnuje poznatky a vysledky prace jejiho autora v n&kolika po-
slednich letech, které byly jim jako &lenem $ir§iho autorského kolektivu publikovany na vy-
znamnych domaécich a zahrani¢nich konferencich a ve vyzkumnych zpravach. Agkoli se prace
tyka problematiky vice typt elektrickych strojii a také pasivniho a aktivniho vykonového filt-
ru, jednoticim ndmétem je vZdy estimace n&kterych kli¢ovych velidin t&chto zafizeni.

V vodu prace autor shrnuje soutasny stav problematiky a uvadi cile prace. Ve druhé ka-
pitole se zabyvé estimaci polohy rotoru spinaného reluktaéniho motoru a synchronniho moto-
ru s permanentnimi magnety s vyuzitim Kalmanova filtru a ANN. Ve tfeti kapitole predsta-
vuje prediktivni estimaci a aktivni tlumeni kmitd vstupniho LC filtru trakéniho vozidla s DTC
fizenym PMSM. V posledni paté kapitole se v&nuje estimaci zakladni harmonické proudu za-
t€Ze pomoci MGP — FIR (Multiplicative General Parameter — Finite Impulse Response) filtru
pro fizeni jednofazového paralelniho aktivniho vykonového filtru. V zavéreéném shrnuti su-

marizuje hlavni pfinosy prace a naznatuje mozné sméry dalsiho vyzkumu v této oblasti.



V kazdé kapitole autor pfedstavuje principy a postupy kazdé z metod uZitych pro pfislus-
nou estimaci, popisuje jeji implementaci a uvadi kli¢ové vysledky simulaci i experimentalni-

ho ovéfeni.

Originalni nové poznatky

Originélni poznatky a vysledky jsou ve viech kapitolach 2-4. Tyto kapitoly vesmé&s shr-
nuji vysledky prezentované nékterym z €lenli autorského kolektivu na konferencich nebo
uvedené ve vyzkumnych zpravach. Agkoli tématika disertaéni prace zahrnuje problematiku
riznych estimaénich technik, uplatnénych u riiznych silnoproudych systémi, neptisobi prace
nikterak roztfist€né, nebot’ ivodni partie a celkovy zpisob prezentace poskytuji tenafi dosta-
teny jednotici pohled. Ocefiuji, jak pfi nutném omezeném rozsahu jednotlivych kapitol doka-
zal autor v kazdé¢ z nich srozumitelné a vystiZzné prezentovat teoretické zdklady zvolené esti-

macni strategie i dosaZené vysledky.

Formalni a jazykova Gprava prace

Diserta¢ni prace obsahuje viechny potfebné néleZitosti a nenalezl jsem v ni Zadné grama-
tické ani stylistické prohfesky.

Z Castych doplilujicich poznamek pod Earou je zfejmé, Ze autor uZité techniky prostudo-
val a promyslel i v $ir§ich souvislostech.

Grafy a obrazky, uvadéné v zavéru kazdé kapitoly, byly vybrany z jist& mnoha ziskanych

velmi vhodné tak, Ze ilustruji kli€ové vlastnosti kazdé z uzitych metod.

Publikaéni aktivita autora prace

Nadprimeérma4 publikaéni aktivita autora obnasi 1 &lanek v Sasopise, 9 p¥isp&vkl na mezi-
narodnich konferencich (z toho 5 na vyznamnych zahrani€nich), 7 pfisp&vki na éeskych kon-
ferencich a 4 vyzkumné zpravy. Kromé toho je Ing. Talla spoluautorem 5 funk&nich vzorkf

spadajicich do problematiky topologie a strategie ¥{zeni aktivnich vykonovych filtra.

Dotazy a naméty do diskuse pfi obhajobé doktorské disertaéni prace:

- na né€kolika mistech v praci, tedy asi ne pouze ndhodné, se vyskytuje gramaticka
chyba typu ,kalmantiv filtr, ,.choleského dekompozice®; i v estiné se podéatedni
pismeno jmen autorti ur¢ité metody pise s velkym pismenem;

- vkap. 2.1 jsou uvadény vysledky zejména pro 600 a 200 ot/min; zajimaly by mne ta-

ké otaky nizsi;



- autor vyuziva pro nekteré estimace ANN; zajimalo by mne, zda by mohl n&jak ko-
mentovat také uziti FL, eventuelné neuro-fuzzy logickych algoritms;

- jaka jsou méfitka na ose kmito&tu u obrazkd kmito&tovych spekter v kap. 4.6?
Zavér

Predkladané doktorska disertaéni préace Ing. Jakuba Tally je vénovéna aktuélni problema-
tice a pfinasi fadu novych védeckych poznatkd, formdlng byla zpracovéna na vysoké trovni a
jeji zékladni €ésti jiZ byly dostatedn& publikovany. Domnivam se, Ze prace spliiuje pozadavky
kladené na vrovedl disertatnich praci podle 111/1998 Sb.§47 a doporuduji ji tudiz
k obhajobg.

V Praze 11. 12,2012 %}gb

prof. Ing. Viktor Valouch, CSc.



Prof. Ing. Jan Vittek, PhD., Katedra vykonovych elektrotechnickych systémov,
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Oponentsky posudok
doktorandskej dizertatnej prace Ing. Jakuba Tallu s nazvom:
»Estimace vybranych veli¢in elektrickych pohonii a aktivnich filtra“

Na podklade menovania oponentom listom zo dia 27.11.2012 od dekana FEL ZCU
Plzeni doc. Ing. J. Hammerbauera, PhD predkladam nasledujiuci oponentsky posudok
doktorandskej dizertaénej prace Ing. Jakuba Tallu.

PredloZena dizertatng praca (dalej DDP) sa na 116 stranach (vrdtane autorovych
publikacii s.113-116) zaobera aplikdciami metod umelej inteligencie (dalej UI) pri
estimacii veli¢in nutnych pre riadenie elektrickych pohonov (dalej EP):

a) so spinanym reluktanénym motorom (dalej SRM),

b) so synchrénnym motorom s permanentnymi magnetmi (dalej SMPM)
a pre riadnie meni€ov vykonovej elektroniky (dalej VE) s aplikaciami pre:
a) vstupny filter vozidiel js. elektrickej trakcie,
b) jednofazovych aktivnych filtrov,
¢o DDP jednoznaéne zarad'uje do vedného odboru ,,Elektronika®.

¢) Zhodnotenie vyznamu DDP pre odbor

Tym, Ze DDP obsahuje aplikacie metéd UI ako UNS a GA v EP a VE je aj napriek
pomerne vysokej vypoctove] naroénosti pre tento odbor vel'mi aktualna.

Jej prvé dve Casti sa zaoberaji bezsnimadovym riadenim EP so SRM a SMPM,
Riadenie SRM vyuziva na odhad polohy rotora zmg. toku apridu stroja umeld
neuronovu siet’ (dalej UNS) s priebeznou adaptaciou odporu faze. Navrhnuté riadenie
je overené experimentalne s vyuZitim FPGA.

Vektorové riadenie SMPM na odhad polohy rotora vyuziva modifikovany kalmanov
filter (vid' pozn. I), rozdirujuci stochasticky model SMPM o UNS umoZiujiucu
modelovat aj nelinearity, ktoré sa pri jednoduchich modeloch zanedbavaju. Téato &ast
bola overena simulaéne.

Obidve uvedené aplikacie umoZiuji eliminovat' snima& mechanickej velidéiny na
hriadeli stroja, ¢o méze vyznamne prispiet’ k roz§ireniu aplikaénej oblasti regulovanych EP.

Dalsie dve &asti DDP sa zaoberajl prediktivnou estimaciou a aktivnou stabilizaciou
vstupného LC filtra js. trakéného vozidla spriamym momentovym riadenin (dalej
DTC) a odhadom zékladnej harmonickej pridu pre jednofazovy aktivny filter pomocou
FIR filtra.

Parametre prediktivneho regulatora pradu su stanovené na zaklade opisu systému
v stavovom priestore. Experimentalne overenie ako aj amplitidové a frekvendné
charakteristiky systému potvrdzuji vel'mi dobré vlastnosti navrhnutého regulatora.

Odhad zakladnej harmonickej pridu s mierne meniacou sa frekvenciou pre
jednofazovy aktivny filter sa realizuje FIR filtrom s novelizovanou §truktirou, ktorej



fixné koeficienty st urdené s vyuzitim genetickych algoritmov a diferencnej evolicie.
Navrhnuté riadenie je overené experimentalne.

DDP prinafa nové, komplexné rie§enia pomerne velmi Siroko formulovanych
cielov (s.19 — 5.20), ktoré sa vyskytwju pri riadeni EP s SRM a s PMSM a pri riadeni
meni¢ov VE vo vozidlach s DTC a riadeni meniov 1f aktivnych filtrov.

d) Postup riefenia problému a zvolené metédy spracovania

Metédy spracovania DDP vychadzaji z jej jednotlivych definovanych ciefov.
Autor spravne vychadza z rozboru suasného stavu v danych oblastiach EP a VE, na
zéklade ktorych pristupuje k vlastnym ndvrhom rieSeni.

DDP preto predklada nielen opis Sirokého spektra metéd UI ale aj ich priamu
aplikéciu na riedenie praktickych tloh pri riadeni EP so SRM a SMPM bez snimaca na
hriadeli ako aj pri riadeni meniéov VE s ohl'adom na aktivne tlmenie kmitov vstupného
filtra a rychlu estiméciu zékladnej harmonickej pre riadenie 1f paralelného aktivneho
filtra.

Stabilizacia vstupného filtra Tahkého js. vozidla riefi aktudlny problém, Co sa
zrejme odrazi aj v rychlej realizacie vpraxi. Podobné konstatovanie plati aj pre
uréovanie polohy SRM bez snimaga na hriadeli, pripadne pre navrhnuty FIR filter
v skratenej verzii (oproti pévodnej). Vypodtova narolnost stochastického modelu
SMPM zatial’ nedéva zaruku priamej aplikovatelnosti praxi, ¢o konStatuje aj sam autor
DDP.

e) Vysledky DDP a jej prinosy

Ako uZ bolo uvedené DDP predklada rieSenie §tyroch rozliénych tloh z oblasti EP
a VE, ktoré charakterizuje (s vynimkou jednej) vyuzitie metod UL

Pri odhade polohy SRM sa vyuziva off-line natrénovand UNS s adaptivnym
odhadom odporu statorovej faze, pricom vysledna poloha je este korigovana vazenym
priemerom vypo&tu rychlosti UNS a integraciou rychlosti.

Vypolet polohy SMPM sa realizuje modifikovanym kalmanovym filtrom.
Stochasticky model je roziireny o on-line adaptovana UNS, ktora umoziiuje postihnut’
aj niektoré nelinearity systému.

Stabilizacia vstupného LC filtra vozidla sa rie§i pomocou névrhu prediktivneho
reguldtora s dobrym eliminovanim moZnych kmitani vstupného filtra.

Riadenie 1f aktivneho filtra pre odhad prvej harmonickej 1f sistavy vyuZiva
modifikovany FIR filter. Jeho koeficienty sG navrhnuté pomocou genetického
algoritmu a algoritmom diferenénej evolicie, ¢o umoznilo nielen skrétenie filtra, ale
aj zlepSenie jeho vlastnosti.

Aj ked' sa ciele DDP spoéiatku javia ako neimeme $iroké, ich realne rieSenie vo
forme implementovanych pozorovacich a riadiacich algoritmov menifov pre realne
praktické aplikacie v plnej miere charakterizuje ich splnenie.



f) Vyjadrenie sa k publikdciam doktoranda

Publikaénd cCinnost' doktoranda je wviac ako na velmi dobrej drovni.
Podl'a podkladov autor DDP publikoval 17 vedeckych odbornych prispevkov, z toho:
1 vdomécom nekarentovanom d¢asopise, 7 prispevkov na zahraniénych vedeckych
konferenciach a5 prispevkov  na  domacich  vedeckych konferenciach.
Na 10 prispevkoch (v ¢leneni 1-5-4) je dizertant uvedeny ako prvy autor.
Ako zodpovedny riesitel’ riedil 1 vyskumnu ulohu a ako rieSitel’ sa podielal na rieseni
3 VU. Je tieZ spoluautorom 5 funk&nych vzoriek.

¢) Pripomienky k DDP

Pri obhajobe DDP navrhujem sa ststredit na podrobnejdie vysvetlenie
nasledujicich otazok a pripomienok, ktoré viak neznizuju Groveti DDP:

1. Ako bolo zabezpeené spinanie menia typu Miller aspravna Einnost
komutaénej logiky pre ziskanie datovych suborov na trénovanie UNS? Odhad
polohy na podiatku prakticky vzdy vykazuje (v oboch pripadoch: odhad z UNS
a aj spresneny odhad) uréity prechodovy dej. Nebolo mozné sptustat’ motor az
po odzneni prechodového javu?

2. Aky bol dosiahnuty dolny a homy rozsah otackovej reguliacie SRM (DDP
uvddza experiment pri 200 ot/min pri menovitych 2000 ot/min). Do akej miery
Je navrhnuta metdda univerzalna?

3. Co branilo experimentalnemu overeniu riadenia SMPM pomocou UKEF?
Nebolo mozné pre overenie UKF spracovat’ aspoii doteraz namerané tdaje?

4. Do akej miery je prezentovand metdda oproti metédam pracujicim s injekciou
vf pripadne s metédami, ktoré vyuZivaji nesymetriu mg. obvodu stroja
(INFORM)?

5. Nie je moZné vyuzit na elimindciu oscildcii stavovych veliéin vstupného filira
js. vozidla napr. zmenu Ziadanej hodnoty pridu pomocou oneskorovacieho
¢lena?

6. Aky charakter maji zmeny frekvencie kompenzovanej siete a ako ich mozno
v pripade pouzitia aktivnych filtrov detekovat’?

7. Na odhad zakladnej harmonickej pradu symetrickych m-fazovych sistav je
mozné pouzit’ viacero metdd, priCom analyza v komplexnej oblasti je nezivisla
na frekvencii (pozn. 3). Pr takejto analyze sa 1f sustavy dopliiuji o fiktivnu
imaginarnu zlozku. Do ake] miery je pouzitie novelizovaného FIR filtra
efektivnejie v porovnani s uvedenymi metédami?

h) Vyjadrenie k formilnym nilezitostiam DDP

Z forméalnych nedostatkov, ktoré vsak nemaji vplyv na odbornt Groveii DDP,
povazujem za potrebné d’alej uviest’:
1. DDP je napisana starostlivo, aj ked sa dizertant pri jej pisani nevyhol niektorym
drobnym chybam a prepisom. Ako priklad uvadzam: Ciarky na zaciatku riadkov,
pisanie =1, pisanie mena Kalman, sklofiovanie angl. vyrazov atd’.



2. Niektoré obrazky st prili¥8 malé na to, aby boli dobre &itateI'né. Na druhej strane
ocefiujem vel'mi dobra grafickl droven DDP.

3. Vyraz ,Unscented Kalman Filter” mal byt preloZeny do CeStiny, k ¢omu mohla byt
vyuzita vedecka erudicia a zahraniéné skusenosti autora v danej oblasti.

4. Vagsina doteraz uvedenych pripomienok sa tyka aj Autoreferatu DDP, ktory je na
stranke http.//www.fel.zcu.cz/files/data/2159 .

i) Zaver

Doktorandskd dizertaénd prdca Ing. Jakuba Tallu preukazuje schopnost’
doktoranda vedecky pracovat’. Jej vysledkom je nielen analyza a syntéza metod
umelej inteligencie v elektrickych pohonoch avykonovej elektronike, ale aj ich
implementovanie v redlnom prostredi. Prdca spliia podmienky stanovené pre tiroveri
dizertadnych pric. Jadro DDP bolo publikované v domdcom Easopise a na vedeckych
zahraniénych a domdcich konferencidch.

VzhPadom na uvedené, doktorandskit dizertaénit prdacu odporuéam k obhajobe pred
komisiou pre obhajoby dizertaénych prdc v odbore , Elektronika™ a po jej tispesnej
obhajobe

odporiucam
aby bol dizertantovi Ing. Jakubovi Tallovi udeleny vedecko-akademicky titul
Philosophiae Doctor (PhD.).

( -

V Ziline diia 17.12.2012 prof. Ing/ Jan Vittek, PhD.
oponent

Pozn.:

1. angl. SCENT pochadza z latinského ,sentire — citit™ a znamend okrem &uchového
vnemu aj indikdciu alebo pomécku nietoho, Eo ma nastat’...(predikciu).

2. Robeischl, E, Schroedl M.: Optimized INFORM Measurement Sequence for
Sensorless PM Synchronous Motor Drives With Respect to Minimum Current
Distortion. IEEE Trans on [A, vol. 40, No. 2, March/April 2004, pp.591-599.

3. Dobrucky, B., Solik, 1., Vittek, J.: Casovo-optimalna analyza charakteristickych
veliin periodickych priebehov m-fazovych simernych siastav v komplexnej oblasti.
Elektrotechnicky obzor, vol.78, &.5, 1989. 5.257-320.



