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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Ciefom préce bolo navrhnut pokro&ilé spatnovazobné riadenie pozdiznej a zarover aj prie¢nej dynamiky vozidla za Géelom
zvySenia bezpecnosti, ale aj zlepSenia jazdnej dynamiky. Tomu predchadzalo zozndmenie sa so state of the art
technoldgiami aktivnych a pasivnych bezpecnostnych systémov, ale aj s konceptmi pohonu a to Specialne elektromobilov.
Splnenie zadania vyzadovalo dobré znalosti napriklad z fyziky, matematiky a tedrie riadenia k pochopeniu dynamiky
vozidla, ndvrhu modelu a nasledne aj k navrhu riadiacej stratégie — prediktivneho riadenia zaloZzeného na modeli vozidla.
Student dalej verifikoval svoj navrh na pokrocilejfom multibody modeli vo virtudlnom prostredi IPG CarMaker. Vysledky
vyhodnotil pomocou grafickych vystupov.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Praca spifia véetky body zadania.

Zvoleny postup feSeni spravny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Student sa na zaciatku prace oboznamil s problematikou a nasledne navrhol poZiadavky na riadiaci systém ¢o hodnotim
velmi kladne. DalSie rie$enie kore$pondovalo so zvolenymi poZiadavkami. Hodnotim kladne aj pouZitie troch typov
modelov roznych zlozitosti pre ndvrh a verifikaciu riadiaceho algoritmu. Zvoleny dvojstopy model nezahfiia prenos
zataZenia medzi napravami v zdvislosti od zrychlenia a teda ani zmenu normalového zataZzenie pneumatiky, ktoré ma
vyznamny vplyv na trakciu. Student dalej pouzil multibody model v IPG CarMaker, ktorym svoje riedenie verifikoval. Aj ked
rozumiem problematike ziskavania dat z vozidiel, v praci mi chybalo pojednanie o spolahlivosti modelov. Z vysledkov je
zrejmé, Ze navrhované prediktivne riadenie zlepsuje stabilitu vozidla v modelovych situaciach. V zavere prace Student
zhodnotil vysledky a spravne adresoval obmedzenia rieSenia a moznosti buducej prace.

Odborna uroven C - dobre

Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Student navrhol a matematicky popisal dvojstopy model, vytvoril prediktivny riadiaci algoritmus a rie$enie verifikoval ¢im
preukazal interdisciplindrne znalosti. PouZity referenény kinematicky model (5.1) je definovany chybne a ako hovori
Student vo svojej praci, pre potreby riadenia dava vhodné vysledky iba v nizkych rychlostiach. V praci sa model pouziva bez
rozsireni aj vo vysokych rychlostiach ¢im dochadza k vyznamnym odchylkam referenénej od aktudlnej hodnoty uhlovej
rychlosti.

Formalni a jazykova uUroven, rozsah prace B - velmi dobie

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpisti obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Po formalnej stranke je praca dobre Struktirovana. Praca obsahuje malo gramatickych chyb, avSak miestami chyba ciarka,
alebo je chybny syntax. Praca je pisana v anglickom jazyku ¢o povaZzujem za pozitivne a chyby do istej miery pochopitelné.
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Obtekanie grafov textom je miestami menej prehladné a teda zhorsuje orientaciu v texte. Vo vSeobecnosti je praca
prehladna a doplnena vhodnymi ilustracnymi obrdzkami. Spomenuté chyby vyrazne nedegraduju kvalitu prace.

Vybér zdrojti, korektnost citaci B - velmi dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivdni studijnich materidl( k Feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Student poufil viacero odbornych zdrojov a publikécii, ktoré st relevantné k téme praci. Korektne nadviazal na predoslé
prace zaoberajuce sa problematikou modelovania a riadenia dynamiky vozidla.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zru¢nosti apod.
Vlozte komentar (nepovinné hodnoceni).

Il. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Zaverecna praca je dobre ¢lenend, poskytuje uceleny prehlad o postupe v praci od zozndmenia sa s problematikou
po nadefinovanie poZziadaviek aZ po samotnu realizaciu riadiaceho algoritmu a jeho verifikdcie. Student vyuziva
MATLAB/Simulink na navrh a virtudlne prostredie IPG CarMaker na verifikaciu. V préci sa vyskytuje zopar chyb, ale
téma ma velmi Siroky zaber a Student v zdvere adresoval niektoré z problémov a navrhol aj moznosti budiceho
vyvoja. Navrhnuty riadiaci algoritmus v modelovych situaciach preukazuje zlepsSenie stability vozidla.

K praci mam nasledujtice otazky:
1. Co vietko by bolo nutné zmenit ak by sa uvazovala aj rekuperacia?
2. Ako by sa zmenil riadiaci algoritmus, ak by sa ako vstup uvaZovalo poZadované zrychlenie / kruatiaci
moment namiesto poZadovanej rychlosti?

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfe.
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