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Il. HODNOCENI{ JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani naroénéjsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvéreéné prdce. o o e

Diplomova préce se zabyva ndvrhem trakénich Fidicich systémd s vyuzZitim pokrogilych metod. Trakéni algoritmus pin&
integrujici funkcionalitu kontroly trakce, stejné tak jako ovlddani stag&ivého momentu vozu a tim stabilizaci pfi¢né dynamiky
vozu, byl navrien s vyuZitim MPC metodologie. Tato implementace umoziiuje pfimou formulaci bezpe&nostnich a

trakénich limitd vozu, které jsou inherentné dodrZovéna pfi regulaci momentd motorti vozu. Toto zadani vzniklo a cels
prace byla vedena ve spolupréci s priimyslovym partnerem Porsche-Engineering s.r.o.

Spinéni zadani spinéno
Posudte, zda pfedloZend zdvéreénd prdce splfiuje zaddni. V komentdfi 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 pficiny jednotlivych nedostatkd. _

| Student zadéni splnil ve vSech bodech v plné mife

Aktivita a samostatnost pfi zpracovéni prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem Feseni aktivni, zda dodrioval dohodnuté terminy, jestli své feSeni priibéiné konzultoval a
zda byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tviréi prdce.

Student byl velmi aktivni, na dohodnuté terminy chodil pfipraven.

Odborna droven A - vyborné

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

PfedloZena prace je naskvélé Grovni. Kde student byl chopen pretavit aktudini teoretické vysledky a aplikovat je narealny
problém priimyslové Grovné.

Formalni a jazykova Grovefi, rozsah prace A - vyborné |
Posudte sprdvnost pouZivini formdlnich zdpisd obsaZenych v praci. Posudte typografickou a jazykovou strénku. B

PfedloZena préce je v anglickem jazyce a pIné odpovidd rozsahem a formou.

Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuzivani studijnich materiéli k Feseni zdvéreéné prace. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovéite, zda jsou viechny pfevzaté prvky Fadné
odliseny od viastnich vysledki a tivah, zda nedoslo k poruseni cita&ni etiky a zda jsou bibliografické citace dpiné a v souladu
scitacnimi zvyklostmianormami. S

Student prokdzal schopnost pracovat s literaturou, komunikovat s priimystovymi i akademickymi partnery.

Dal$i komentafe a hodnoceni
Vyjddrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledki zavéreéné prdce, napt. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného Feseni, publikaénim vystupim, experimentdini zruénosti apod.
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Student se velmi dobfe zorientoval v problematice a dodal fedeni vyuZivajici posledni poznatky v oblasti systému fizen
navazané na relevantni problematiku priimyslové urovné.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Student navazal na praci svych koleg(i a pfevzal nelinedrni dvoustopy model vozidla, ze kterého odvodil prediktor pro potfeby
MPC algoritmu. Dale vhodné specifikoval pozadavky a omezeni na fidici systém trakce vozu v souladu se standardy
automobilového priimyslu. Toto feSeni kombinuje poZadavky a funkcionalitu kontroly trakce pro podélnou a p¥icnou
dynamiku vozu najednou. Student nasledné (spéiné naimplementoval MPC algoritmus zaloZeny na téchto poZadavcich.

Vysledny fidici systém byl testovan na nelinedrnim dvoustopém modelu vozu a posléze na modelu implementovaném v IPG
CarMaker.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifika¢nim stupném A - vyborné.

Datum: 18.8.2021 Podpis:
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Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)
Katedra/istav: Katedra Fidici techniky
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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani naroénéjsi
Hodnoceni ndroénosti zaddni zavérecné prdce. ~
Ciefom prace bolo navrhnit pokrocilé spatnovizobné riadenie pozdfznej a zéroven aj prienej dynamiky vozidla za Gelom
zvy3enia bezpecnosti, ale aj zlepSenia jazdnej dynamiky. Tomu predchadzalo zozndmenie sa so state of the art
technolégiami aktivnych a pasivnych bezpeénostnych systémov, ale aj s konceptmi pohonu a to $pecialne elektromobilov.
Splnenie zadania vyZadovalo dobré znalosti napriklad z fyziky, matematiky a teérie riadenia k pochopeniu dynamiky
vozidla, ndvrhu modelu a nédsledne aj k ndvrhu riadiacej stratégie — prediktivneho riadenia zaloZeného na modeli vozidla.
Student dalej verifikoval svoj navrh na pokrotilej$om multibody modeli vo virtudlnom prostredi IPG CarMaker. Vysledky
vyhodnotil pomocou grafickych vystupov.

Splnéni zadani spinéno

Posudte, zda piedloZend zdvérecnd prdce spliiuje zaddani. V komentdfi pfipadné uvedte body zadéni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozéifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady o
I pfipadné i priciny jednotlivych nedostatky.
Praca splifia vietky body zadania.

Zvoleny postup feSeni spravny
Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni. o

Student sa na zadiatku prace oboznamil s problematlkou a nasledne navrhol poZiadavky na riadiaci system ¢o hodnotim
velmi kladne. DalSie rie3enie kore$pondovalo so zvolenymi poziadavkami. Hodnotim kladne aj pouZitie troch typov
modelov réznych zloZitosti pre ndvrh a verifikaciu riadiaceho algoritmu. Zvoleny dvojstopy model nezahfiia prenos
zataZenia medzi napravami v zavislosti od zrychlenia a teda ani zmenu normalového zatazenie pneumatiky, ktoré ma
vyznamny vplyv na trakciu. Student dalej pouzil multibody model v IPG CarMaker, ktorym svoje riegenie 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 spréavne adresoval obmedzenia rieSenia a moZnosti budiicej prace.

Odborna Groven C - dobfe
Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuiiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
_dat ziskanych z praxe. o

Student navrhol a matematlcky poplsal dvo;stopy model, vytvorll predlktlvny riadiaci algoritmus a riesenie 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 dochddza k vyznamnym odchylkam referenénej od aktudinej hodnoty uhlovej
rychlosti.

Formalni a jazykova liroved, rozsah prace B - velmi dobfe
_Posudte sprdvnost pouZivdni formdlinich 2dpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Po formalnej stranke je praca dobre Struktirovana. Praca obsahu1e malo gramatlckych chyb avsak miestami chyba CIarka,
alebo je chybny syntax. Praca je pisana v anglickom jazyku &o povaZujem za pozitivne a chyby do istej miery pachopitefné.
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Obtekanie grafov textom je miestami menej prehfadné a teda zhorsuje orientaciu v texte. Vo vieobecnosti je praca
prehladnd a doplnena vhodnymi ilustraénymi obrazkami. Spomenuté chyby vyrazne nedegraduju kvalitu préce.

Vybeér zdrojli, korektnost citaci B - velmi dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pii ziskavdni a vyuZivani studijnich materiél k feSeni zavéreéné prdace. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. OvéFte, zda jsou viechny pfevzaté prvky Fadné
odliseny od viastnich vysledki a dvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Upiné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami. -
Student pouZil viacero odbornych ZdrOJOV a publikacii, ktoré su relevantné k téme | praC| 'Korektne nadviazal na predoslé
prdce zaoberajlce sa problematikou modelovania a riadenia dynamiky vozidla.

Dali komentdfe a hodnoceni

VyjddFete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledk( zdvérecné prdce, napt. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvofeného fedeni, publikainim vystupam, experimentdini zruénosti apod.
Viozte komentaf (nepovinné hodnoceni).

11l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Zaveredna praca je dobre clenend, poskytuje uceleny prehlad o postupe v praci od zoznamenia sa s problematikou
po nadefinovanie poZiadaviek aZ po samotnd realiziciu riadiaceho algoritmu a jeho verifikacie. Student vyuZiva
MATLAB/Simulink na navrh a virtudine prostredie IPG CarMaker na verifikaciu. V praci sa vyskytuje zopar chyb, ale
téma ma vel'mi Siroky zaber a Student v zavere adresoval niektoré z problémov a navrhol aj moZnosti budiceho
vyvoja. Navrhnuty riadiaci aigoritmus v modelovych situacidch preukazuje zlep3enie stability vozidla.

K praci mam nasledujice 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 / kriitiaci
moment namiesto poZadovanej rychlosti?

PredloZenou zdvéreénou praci hodnotim klasifika¢nim stupném B - velmi dobfe.

Datum: 25.8.2021 Podpis:
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