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Predlozend disertace (116 stran, 121 obrdzkd a diagramil, 15 tabulek) tes$i vliv
dynamiky pohont posuviit NC obrabécich strojii na samobuzené kmitani pii obrabéni. Vznik
samobuzenych kmitl pfi obrabéni je studovan pies padesat let a zdkladni popis je zndmy
(Tlusty, Polacek, VUOSO 1963 a dalsi). Zakladni i pozdgjsi prace ale vétsinou neuvazuji vliv
regulovanych pohont, které tento jev ovliviiuji. Zvolené téma je tedy mimo veSkerou
pochybnost pottebné a prace predstavuje uzitecny prispévek k feseni této problematiky.

Disertant navazal jednak na prace VUOSO (byvaly Vyzkumny Gstav obrabécich strojii

a obrabéni v Praze), jednak na vyzkum v ramci jeho $koliciho pracovisté — Ustavu vyrobnich
stroji a zafizeni U12135 a Vyzkumného centra pro strojirenskou vyrobni techniku a
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poddajnosti pohonli posuvii a modelu poddajnosti vietene a je ukdzdno, Ze nastaveni
regulatorti pohonti nezanedbatelné ovliviiuje stabilitu obrabéni

Autor prace si vytkl tyto cile:

=

Stanoveni modelu dynamiky NC stroje pro svislé frézovaci centrum a pro soustruh.

Sestaveni modelu kiiZového stolu s linedrnimi motory.

3. Porovnani dynamické poddajnosti hmoty na pruziné a jednohmotového modelu
posuvove osy s regulacnim pohonem.

4. Nalezeni obecného vztahu pro poddajnost n-hmotového modelu posuvové osy
zahrnujiciho mechanickou stavbu a regulaéni algoritmus.

5. Vytvotfeni modelu dynamiky mechanické stavby vietene pro identifikaci a vypocet
polarniho diagramu piimé poddajnosti.

6. Aplikace ziskanych teoretickych poznatkti na vieteno a pticny suport NC soustruhu.

7. Aplikace ziskanych teoretickych poznatkii na vietenik a kiizovy stil vertikdlniho

frézovaciho centra.

N

Konstatuji, Ze tyto cile byly dosazeny.

Rozbor souc¢asného stavu problematiky (kap. 1) uvadi fadu pfistupt k popisu vzniku
samobuzenych kmith s jejich pfednostmi a nedostatky. Autor konstatuje, Ze dosud nebyla
provedena studie zahrnujici do soustavy stroj-nastroj-obrobek vliv regulace pohond. Pro
potieby tohoto rozboru jsou dale uvedeny zdkladni modely regulace pohont posuvti.

Teoreticky prinos prace spatfuji v podrobném odvozeni modeli kombinujicich popis
stability fezného procesu s poddajnosti vietene resp. vieteniku a s poddajnosti regula¢niho
pohonu posuvu. Modely jsou ovéfeny a shoda s méfenim na strojich je velmi dobrd, coz



potvrzuje, ze autorem zavedena zjednoduSeni jsou opravnénd. Zajimavé je, Ze matice
poddajnosti jsou symetrické, coz odpovida obecné symetrii v ptirodé dle Maxwella. Rozbor
téchto zalezitosti by ovSem dalece piesahl rozsah disertace.

Prakticky prinos prace je v rozboru vlivu nastaveni regulace pohonti na stabilitu
fezného procesu. Celkem ocekavatelné se zvySuje stabilita se zvySovanim zesileni
rychlostniho regulatoru (str. 105 obr. 119). Naproti tomu zvétSovani zesileni polohového
regulatoru stabilitu sniZuje (str. 106 obr. 121 — vliv tlumeni?). Jednozna¢ny piinos pro provoz
nelze ocekavat, protoze sestaveni a odladéni modelti zatim nelze jednoduSe algoritmizovat.
Nicméné vySe zminény rozbor je velmi uziteCny pro rozhodovani o nastaveni parametri
regulatorti. Vyborny napad je vyroba ndzorného modelu ploch ptimé statické poddajnosti na
3D tiskarné (str. 62 obr. 54).

Metody FeSeni pouzité v disertaci odpovidaji tématu a ke zvolenym postuplim a jejich
pouziti nemam piipominky.

Celkové praci hodnotim jako velmi dobrou. Navrzené modely byly uspésné ovéieny
méfenim na strojich a vysledky préce jsou pfinosem pro teorii a praxi v oboru NC obrabécich
strojii. Prace je zpracovana velmi peclivé a nalezl jsem jen drobné nedostatky, které nemayji
vliv na spravnost odvozenych vztahti. Mdm pouze nékolik pfipominek:

— Piehled pouzitych veli¢in a jednotek by byl ptehlednéjsi pfi abecednim uspotadani resp.
pii usporadani podle kapitol;

— Str. 146 a dale — mam za to, ze sila jako vstup do regulacniho obvodu neni chyba — je to
vstup poruchy, jehoz pouziti je zde zcela opravnéné;

— Str. 22, — neptesna formulace. Polohova regulace je samoziejmé schopna reagovat i pii
pouziti jinych typd regulatorli. Proporciondlni regulator se pouziva (téméef vyhradné)
zejména pro dosazeni aperiodického dojezdu do zadané polohy;

—  Str. 46" a ddle — nepiesna formulace. K nestabilité vede (samoziejmé) také vysoké zesileni
rychlostniho regulatoru Kp — pfekroceni meze stability;

— Str. 50 obr. 45 — ve vétvi protielektromotorického napéti chybi derivace. Ue je imérné
rychlosti, nikoli poloze.

— Str. 51 — Druhy ptipad — mezni $itka tiisky roste;

— Str. 67 obr. 57 — bloky ,,Impulse down* by mély byt spiSe oznaceny ,,step up“ a ,,step
down*;

— Str. 70 obr. 62 — soufadnice pohybu vietene maji byt xv a yv;
— Str. 70 obr. 63 — vystup systému neni y1 ale (y1 + w);
— Str. 80 tab. 9 — jsou prohozeny hodnoty ve sloupcich Ky a K.

Mam tyto dotazy k obhajobé:
— Jak by vypadalo porovnani priabehu diagramu stability (otdCky x Sitka tfisky) pro klasicky
model a pro model s uvazovanim dynamiky pohonu posuvii?

— Nastr. 73'° je uvedeno pomérné nizké propustné pasmo proudové regulace (547 Hz). Cim
je to zpusobeno?



ZAVER
Disertace bez vyhrad splnila sledované cile — byly sestaveny modely propojujici

dynamiku fezného procesu s dynamikou pohonu a s poddajnosti vietene. Tyto modely byly
jednotlivé ovéfeny méfenim na stroji.

V predlozené disertaci autor piesvéd¢ivym zplisobem prokazal, ze ma schopnosti pro
tvirci védeckou praci, ovlada védecké metody prace a méa hluboké teoretické znalosti. Cil
prace byl splnén a obhajované zavéry povazuji za spravné. Prace je pfinosem pro rozvoj
védniho oboru a spliiuje podminky stanovené pro doktorské disertace.

Doporucuji proto pfijmout praci k obhajobé.

Disertace byla hodnocena podle soucasného stavu rozvoje védniho oboru.

V Ronové nad Doubravou dne 31. 7. 2021

Prof. Ing. Jan Skalla, CSc.



