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Recenzni posudek diplomové prace

Autor: Bc. Daniel Sebik
Ovladani elektrického longboardu pfenosem vlastni vahy jezdce

Diplomova prace ma rozsah 76 stran vCetné priloh, vlastni prace pak 59 stran.
Zadané cile byly:

1. Proved’te dynamicky rozbor feSeného problému.

2. Vyberte vhodné senzorické vybaveni.

3. Navrhnéte vhodny fidici algoritmus a zpracovani métenych signalti ze zvolenych
senzord.

4. Implementujte navrzeny systém na zvolené platformé a proved’te zakladni méteni.

5. Proved’te zhodnoceni dosazenych vysledkd.

Prace je rozdélena na dvé ¢asti. Teoretickou a praktickou. V teoretické ¢asti se student
vénuje popisu feSené¢ho problému, senzorim, filtraci signali a matematickému modelu
elektromotoru. Model PMSM neuvaZuje nelinearity, ale pro Ucel prace je ziejmé dostatecny.

V praktické ¢asti pak zacind matematickym modelem soustavy. Osobné bych i popis
matematického modelu zahrnul do teoretické ¢asti, ale nevidim v tom zadny problém. Dale se
vénuje identifikaci parametrii elektromotoru. Student pouzil pro méteni odporu vinuti velice
neobvyklou a zbyteéné slozitou metodu (obr. 13) s operacnim zesilovacem. Viz. dale mé
otazky.

Navrh fidiciho algoritmu provedl s vyuZitim matematickych modelt v Simulinku.
Uvazoval tf1i moZnosti fizeni, které dale popisuje.

V dalsi ¢asti prace se vénuje popisu senzoriky, prototypu a experimentalnimu ovéfeni
funkCnosti. Zde se mi libilo elegantné¢ vyfeSené vnuceni signalu na vstupu kontroléru
nahrazenim proménného odporu.

V casti experimentalni verifikace student na riiznych méfenych pribézich ukazal, ze
mu zafizeni skute¢né funguje. V zavéru se vénuje i moznym dal§im vylepsenim. V pftiloze se
vénuje vyuziti IMU pro zpétnovazebni fizeni. Tuto ¢ast mél pravdépodobné rozpracovanou,
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Cile prace povazuji za splnéné.

Z hlediska textu si autor mohl uSetfit pouZiti hovorovych vyrazli v diplomové praci,
napt. na str. 15 véta ,,Pokud se koukneme na cil této prace, ma byt vysledkem oviadani
elektrického longboardu prenosem vahy zménou polohy jezdce.

Otazky:

1) Student pouzil pro méfeni odporu vinuti velice neobvyklou a podle mého nazoru
zbytecné slozitou metodu (obr. 13) s operaénim zesilovacem. Pro¢? Naprosto
bézné se méti odpory vinuti motorii Ohmovou metodou, tj. nastavi se ze zdroje
rozumné velky proud (zde by to byly pravdépodobné jednotky A), zméii se napéti
a odpor dopocita. Jakd byla tolerance pouzitych soucastek, zesileni a méfeni?
Spocitejte a u obhajoby ukaZte nejistotu Vaseho méreni.



2) Na str. 25 a obr. 20 uvadite, ze ,,akcni zasah pro pohyb dopredu tvori pouze
nastaveni amplitudy napeti na fazich motoru®. Vysvétlete, jak muze ESC (coz
z hlediska zapojeni je frekvencni méni¢) ménit amplitudu napéti na fazich
motoru. Jak jste napéti meril?

3) Na str. 33 uvadite, Ze ,,Nalezené parametry jsem tak zkusil implementovat na
prototypu.“. Jak se shodovala simulace s realitou? Podle popisu v kap. 2.5.1 bylo
stejné nakonec nastaveni uplné jiné.

4) Na str. 40 uvadite, ze jste pouzil dva filtry, analogovy a digitalni. Analogovy ,,pro
filtraci nalezenych peakut na 44 kHZ a vyssich*. Vzorkovaci frekvenci mate 1,25
kHz (str. 38). Pro€ jste nepouzil analogovy filtr s mnohem mensi frekvenci, napt. 3
kHz? Neftesite problém s aliasingem do mensich frekvenci, jak sdm uvadite na str.
40 ,,Frekvence aliasingem prevedené na frekvence pod 150 Hz potom ziistanou

netlumeny.*. Jak se jich zbavite?
5) Z popisu na str. 44 mi neni jasné, jaka je frekvence vypoctu regulatoru. Uvadite, ze
vzorkovani akéniho, zasahu je s frekvenci fv, ale pak je napsano, ze vypocet

akéniho zasahu je v hlavni smycce. Pro¢ neni regulacni zdsah pocitan také
v obsluze pieruseni od ¢asovace a nema tak definovanou periodu?

Celkové se mi predlozend diplomova prace libila. Ukazuje, Ze student dokaze spojit
oblast modelovani a fizeni s praktickou ¢asti a zafizeni skutecn¢ realizovat.

Diplomova price a jeji zpracovani je celkové na dobré urovni. Praci doporucuji
k obhajobé¢ a navrhuji hodnoceni diplomové prace zndmkou:

»A - vyborné“

Doc. Ing. Martin Novak Ph.D



