Oponentsky posudek doktorské disertaéni prace
Ing. Petra Denka na téma

Optimalizace jizdy silni¢cniho motorového vozidla

K oponentskému posouzeni byla piedlozena velmi rozsahla doktorska disertacni prace
vyse uvedené¢ho ndzvu o rozsahu 171 stran vcetné¢ obrazka. Téma prace je vysoce aktualni
v soucasné dobé, kdy dochdzi k prudkému rozvoji a vyuzivani mechatronickych systému
v dopravé i1 v jinych oblastech lidské ¢innosti. Po tvodu v prvni kapitole nasleduje velice
vycerpavajici prehled soucasného stavu problematiky, ktera zahrnuje jak ,.eco-driving™
(hledani parametrt rychlostniho profilu vozidla pii znamé trase s cilem zejména minimalizace
spotieby energie vnéjSich zdroji), tak ,,eco-routing™ (hledani trasy s podobnym cilem).
V praci se uchaze¢ zaméftil na prvni z obou disciplin.

Jednim z prvnich cili prace je popis a definice jizdni drahy, kterd slouzi k formulaci
cilové funkce pro optimalizaci. Draha je rozdélena na sekce definované ptfedem danou
geometrii. Kazdd sekce je popsdna kinematickymi parametry, které jsou cilem
optimalizacnich vypoctl a ndvrhu rychlostniho profilu. Prostor téchto parametrt je vymezen
jednak legislativnimi omezenimi (maximalni povolend rychlost atd.) a jednak fyzikalnimi
omezenimi (napf. maximalni rychlost pfi prijezdu zatiCkou). Mezi fyzikdlni omezeni
muzeme zahrnout také komfort cestovani, na ktery ma nejvetsi vliv lateralni (dostiedivé)
zrychleni.

Protoze se uchaze¢ v praci zabyva vozidlem s hybridnim pohonem, miZze byt dalSim
hledanym parametrem tzv. U-parametr, ktery definuje rozdéleni pozadované¢ho vykonu
vozidla mezi spalovaci a elektricky pohon, ktery mize slouzit také pro rekuperaci a dobiti
baterie pfi brzdéni. Optimalizace probihd na dvou Urovnich, z nichZ cilem jedné Grovné je
stanoveni rychlostniho profilu, jak bylo vyse uvedeno. Cilem druhé urovné optimalizace je na
zéklad€ rychlostniho profilu fidit toky energie mezi spalovacim motorem, elektromotorem a
dal$imi agregaty.

Po ptecteni prace dochazim k nazoru, Ze uchaze¢ musel prostudovat znaéné mnozstvi
literarnich zdroji. Také objem praci a ptislusnych vysledkti uvedenych v disertacni praci je
velky. Vysledkem je posouzeni vhodnosti jednotlivych optimaliza¢nich metod pro navrh
rychlostniho profilu vozidla s ohledem na minimalni spotiebu energie.

Fyzikalni model vozidla s hybridnim pohonem je velmi ambiciézni, nebot’ zahrnuje
mechanicky model podélné dynamiky vozidla, model tepelnych toki a elektricky model. Je
pro mé tézko predstavitelné, jak ziskat vSechny parametry, aby celkovy model byl vérohodny.
Zde bych mél nékolik poznamek a dotazi:

1) Pokud se nemylim, tepelny model je feSen nezavisle na mechanickém a
elektrickém modelu viz 827. Domnivam se, ze v tomto piipad¢ je provazanost dosti
silna.

2) Fyzikadlni model tepelnych tokl je pomérné znaén€ zjednodusSeny, kdy napft.
teplota chladici kapaliny nebo téla motoru je uvazovéna v jednom okamziku
v jejim celém objemu stejna viz (5. 38) a (5.39). Neni toto zjednoduseni pftilis
drastické?

3) Vpraci se objevuje pojem odstiedivé zrychleni, s ¢imZz nesouhlasim. Bod
pohybujici se po zakfivené trajektorii mé normalné zrychleni sméfujici do stiedu
ktivosti trajektorie. Proto je dle mého ndzoru vhodné pouZzivat vyraz dostfedivé
zrychleni. MoZnd 1 proto je na Obr. 15 zakreslena odstfediva sila chybného
smyslu, protoze predpoklddam, Ze stfed kiivosti zataCky je vlevo. Nasledné



rovnice (4.9) a (4.10) uz jsou spravné. Jsem si vSak védom, ze lateralni (stranovy)
model nebyl v praci pouzit.

4) Jak je definovan tad vektoru (Obr. 14)?

5) Myslim, zZe vztahy (5.5) az (5.15) by si zaslouzily alespoil jednoduchy obrazek

6) Nerozumim Obr. 43 a dalSim, kde je uvedena hodnota cilové funkce versus pocet
iteraci

7) 74" Je opravdu vstupni a vystupni moment stejny? Piedpokladam, Ze pak by
uhlova rychlost otaceni musela byt konstantni.

Navzdory pifipominkam, které jsou viceméné formalniho charakteru, jsem piesvédcen, ze

oponovana prace beze zbytku spliiuje podminky na ni kladené pfislusSnym zakonem a
jednoznacné ji doporucuji k obhajobé.
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