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Oponentsky posudok bol vypracovany na zaklade menovania dekanom Strojnickej fakulty
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Charakteristika prdce

Habilitacna praca Ing. Vladimira Gogu, PhD. je zamerana na oblast pocitatového
modelovania mechatronickych sustav. Problematika prezentovand a rieSena v habilita¢nej
praci je velmi aktualna nakolko sucasné vyvojové trendy v konStrukcii modernych
technickych zariadeni vedi k navrhu zariadeni so Struktarou a vlastnostami zodpovedajicimi
tzv. mechatronickym sustavam. Na zaklade tychto skutoCnosti je zrejmé, Ze pri navrhu
takychto zariadeni je nevyhnutné V o najvacSe] miere vyuzit virtudlne prototypovanie
zalozené na aplikacii pocitacového modelovania predmetnych mechatronickych sustav.
Nakol'ko mechatronické sustavy si -charakterizované vzijomnou integraciou roéznych
subsystémov (mechanicky, elektronicky, informa¢no-riadiaci), samotné pocitatové modelovanie
tychto sustav je pomerne Specificky problém. Prave vo formulacii a zvladnuti metodiky
pocitacového modelovania mechatronickych ststav je vyznam a aktualnost’ predlozenej
habilitacnej prace.
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Habilitacnd praca ma 133 strdn a okrem uvodu a zdveru ma piat zakladnych kapitol.
V prvej kapitole sa autor venuje podstate mechatroniky, kde uvadza zékladné poznatky
Z histérie, definicie mechatroniky ako vednej discipliny, ako aj zadkladnym Struktiram
mechatronickych sustav aich prvkov. Druha kapitola je venovand charakteristike a
formulaciam kmitajucich mechanickych ststav. V tejto kapitole si prezentované metddy pre
zostavenie pohybovych rovnic a zaroven su uvedené spdsoby ich rieSenia jednak s vyuzitim
prislusnych matematickych metdd a tiez su tu prezentované aplikacie niektorych softvérovych
prostriedkov (Matlab/Simulink, MSC.ADAMS) pre rieSenie jednohmotovej mechanickej
sustavy. Vyznamnou a nevyhnutnou sicast'ou mechatronickych ststav je ich riadenie. Na tito
oblast’ sa autor zameral v tretej kapitole, kde prezentuje poznatky tykajlice sa teorie riadenia
linearnych sustav ich prenosovych funkcii a stability. Su tu taktiez formulované dynamické
charakteristiky sustavy vo vztahu kréznym vstupnym funkcidam. Z hladiska moznosti
riadenia mechanickej sustavy su v praci prezentované typy vhodnych riadiacich obvodov, ako
aj rozne typy regulatorov, ich charakteristika avlastnosti. Stvrtd kapitola je venovani
problematike modelovania mechatronickej sustavy, konkrétne riadeného mechanického
oscilatora v prostredi programovych systétmov MATLAB/Simulink a ADAMS. V tejto Casti
je prezentovana koncepcia komplexného pocitacového modelu a analyzy mechatronickej
sustavy. Virtualne pocitacové modely zlozitejSich mechatronickych sustav a vysledky ich
pocitacovych simuldcii sii obsahom piatej kapitoly. V zévere autor stru¢ne uviedol ¢im sa
zaoberal vo svojej habilitaénej praci.

Problematika rieSena a prezentovana v predlozenej habilitacnej praci je narocna
a z vedeckého, ako aj praktického hladiska je vysoko aktualna. Zavery a poznatky,
vyplyvajice zformulacii a rieSeni prezentovanych V praci, je mozZné aplikovat’ pri
pocitacovom modelovani mechatronickych ststav.

Pripomienky k habilitaénej praci
Praca je prehl'adna a logicky usporiadand. Jej rozsah a obsah zodpoveda stanovenym cielom a
poziadavkdm kladenym na habilitacnii pracu. Konstatujem, Ze v praci som nenaSiel Ziadne
zavazné chyby alebo nedostatky, ktoré¢ by mohli znehodnotit’ jej odbornu troven. V praci sa
vyskytlo niekol’ko preklepov a mdm nasledovné formalne pripomienky:

1. Na str.22 (2.2) uvadzate: ,, ... a prava strana predstavuje tzv. vektor zotrvacnej sily ...*“.
Toto konStatovanie nie je spravne nakolko prava strana ma tvar ma, ¢o nie je vektor
zotrvacnej sily.

2. Na str.30, rovnica (2.39) - vlastna kruhova frekvencia tlmeného kmitania wq je
vyjadrend nespravne. Ma byt o4 = w/wg -82.

3. V casti ,,2.3.3 Numerické metody rieSenia diferencidlnych rovnic* pouzivate pre
skrateny zdapis Casovej derivacie veliiny ciarku na mieste horného exponentu.
Vseobecne pouzivana konvencia pre ¢asovu derivaciu je bodka nad veli¢inou.

4. Metoda Runge-Kutta je jednobodova a nie ,,jednodobova“ diferen¢na metoda (str.41).

5. Na str.105 su nespravne priradené koeficienty ao, a;, ao. Hodnota a; = 26 = 7 a nie 14,
ako je uvedené.



Otazky k obhajobe habilitacnej prace

1. Mechanicky oscilator, ktory uvadzate na str.19 je definovany parametrami m, c, Kk (tzv.
,Spatial parameters®) a posobenim budiacej sily F(t). Takto formulovana kmitajica
stistava ma vychylku y(t). Pre potreby regulacie, t.j. dosiahnutie pozadovanej regulacne;j
odchylky e(t), uvazujete, Ze ak¢nou veli¢inou u(t) je sila F(t). Tento pristup moze mat’
v niektorych ststavach ur¢ité opodstatnenie. Castej$im pripadom byva stav, kedy sa
budiaca sila F(t) nemeni a pre danu ststavu je pozadované, aby ciel'ovou funkciu bola
napr. minimalizacia vychylky y(t). Jednym z mozZnych rieSeni je potom modifikacia
parametrov m, ¢, k. Aké st moznosti pocitaCového modelovania takto riadeného
mechanického oscilatora?

2. Uvazujete aj nad experimentalnou verifikdciou niektorého z vybranych pocitacovych
modelov mechatronickych sustav?

Zaverecné hodnotenie

Habilitacnd praca svojim zameranim, obsahom a spracovanim plne zapadd do oblasti
Studijného odboru 5.2.16 - Mechatronika. Z hl'adiska stc¢asné¢ho stavu vedeckého poznania as
ohl'adom na sucasné a pravdepodobne aj buduce poziadavky inZinierskej praxe V oblasti
pocitacového modelovania v mechatronike je predlozend habilita¢na praca vysoko aktudlna.
Podstatné casti habilitaénej prace su prezentované na pozadovanej vedeckej urovni & mozno
konstatovat, Ze sa jednd o pracovnika s vyznamnou Vvedecko-pedagogickou erudiciou.
Z hladiska pedagogického a didaktického je spracovanie habilitanej prace na vybornej
urovni, ¢o sved¢i o dobrych didaktickych a pedagogickych schopnostiach autora.

Pocet akvalita publikovanych prac autora, ako aj ohlasy na jeho prace a aktivity
nepochybne sved¢ia o jej uznani vo vedecko-odbornej verejnosti.

Habilitacna praca Ing. Vladimira Gogu, PhD.
spliia podmienky

kladené na vypracovanie habilitacnej prace v zmysle zdkona ¢. 131/2002 Z.z. o vysokych
Skolach, ako aj Vyhlasky ¢. 6/2005 o habilitacii docentov a vymentvani profesorov.

Habilita¢na praca, doterajSie pedagogické a vedecké vysledky a ich ohlas sved¢ia o tom, ze
uchadza¢ spiia vsetky zakonné predpisy a poziadavky. V pripade uspesnej obhajoby a po
vyjadreni sa k otazkam doporucujem udelit’ Ing. Vladimirovi Gogovi, PhD.

vedecko-pedagogicky titul ,,docent*
v odbore 5.2.16 Mechatronika.
Trnava, 06.01.2015

doc. Ing. Milan Nad’, CSc.



