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Piedlozena disertacni prace ma 108 stran, rozdélenych do deviti kapitol a 9 ptiloh.

Predlozena préce se zabyva problematikou elektronické optimalizace jizdy kolejového vozidla
s mechanicky nesptfazenymi koly podvozku se zaméfenim na tramvaje 15T. Zabyva se fizenim
jednotlivych kol v pfimém useku trati a v obloucich. Cilem disertacni prace byl vyzkum a
rozpracovani metod pro optimalizované fizeni pohonl nezavisle otacivych kol v podvozku
kolejového vozidla v soucinnosti s technickymi vlastnostmi realnych elektronickych systému s
nespojitym zpracovanim informace pro méfeni i regulaci ve vazbé na realné tratové poméry. Cilem
optimalizace fizeni je snizeni opotfebeni kol tramvaje, kolejnic a snizeni nebezpeci vykolejeni.
Prace je rozdélena do deviti ¢asti, z nichz prvni tfi jsou vénovany cilliim a metodice disertacni prace
a souc¢asnému stavu problematiky. Jadrem préace je 4. az 7. Kapitola, které se zabyvaji navrhem a
realizaci Uzkokolejného experimentdlniho vozidla, popisu méfeni na ném, vysledkim a
srovnavacim méfenim na tramvaji 15T na vybranych trasach v Praze. Osma kapitola je vénovana
diskusi vysledt, devata pak zavérim a doporucenim pro praxi. Price byla zpracovana v rdmci
fedeni projektu TACR ,,Vyzkum jizdnich vlastnosti a fizeni pohonti trakénich kolejovych vozidel s
nezavisle otacivymi koly* ¢. TA01030391

Jadro prace spociva Vv experimentalni ¢asti, kdy disertant navrhl a realizoval experimentalni
uzkokolejné vozitko, které bylo testovano primyslové draze mezi Mladéjovem a Hiebci na Morave.
U experimentalniho kolejového vozidla byla pln¢ odladéna optimalizace fizeni v¢etné automatické
detekce oblouku nebo piimé trati bez pouziti GPS modulu. Informace o ptechodu pfimé trati do
oblouku je nezbytnd pro pfechod mezi algoritmy vypoctu piidavného momentu. Vyvinuty
algoritmus optimalizovaného fizeni umoziiuje v piimé trati odstranit ¢i zmensit trvalé nalehnuti
podvozku na jednu stranu kolejové drédhy. Pfi prljezdu obloukem bylo pomoci algoritmu
optimalizovaného fizeni dosazeno sniZeni vodicich sil az o desitky procent. To ma ptiznivy vliv na
miru opotiebeni v kontaktu kolo-kolejnice a pozitivné ptispiva k bezpecnosti proti vykolejeni. Bylo
prokézano, Ze z informace o tihlové rychlosti jednotlivych kol je mozné rozpoznani pti¢né polohy
podvozku v kolejové draze. Ovéteni bylo provedeno mechanickymi senzory.

ZkuSenosti a postupy, ziskané z provedenych experimentti na experimentalnim kolejovém
vozidle, byly vyuzity pti implementaci algoritmu optimalizovaného fizeni na tramvaji 15T. Na této
tramvaji byly uskutecnény testy pro ovéteni funkénosti navrzeného optimalizovaného fizeni véetné
ovéfovani snizeni opotiebeni kol a kolejnic. Vysledky z experimentdlniho métfeni prokdzaly
ptiznivy vliv optimalizovaného fizeni na snizeni vodicich sil v kontaktu kolo-kolejnice.
Procentudlni mira sniZzeni vodicich sil vSak nedosahovala hodnot totoznych s méfenim na
experimentadlnim kolejovém vozidle. VIliv na rozdil vysledki ma styl jizdy, absence
optimalizovaného fizeni pifi vyb&hu a rezim pfi jizdé, kdy dochéazi k limitaci momentu na nulovou
hodnotu. Pozitivnim vysledkem je téZ vliv optimalizovaného fizeni na spotfebu trakéni energie
tramvaje 15T.

Zpracovavane téma je velmi aktuélni z hlediska automatického fizeni nezavisle se otacejicich
kol podvozku tramvaje 15T. To je velmi dulezité pro chovani podvozku v kolejové draze at’ ptimé,
¢i voblouku a hlavné z hlediska odolnosti proti vykolejeni. Touto tématikou se téz zabyvaji



renomovana svétova pracovisté, zadné vsak tuto tématiku uspokojivé nevytesilo. Téma prace je
tedy zcela v souladu s aktualnim stavem tohoto védniho oboru. Vysledky prace lze vyuzit v oblasti
dalSich vyzkumnych projektu a technické praxi.

Disertant si jako hlavni cil vytkl:

Vyzkum a rozpracovani metod pro optimalizované fizeni pohonti nezavisle otacivych kol v
podvozku kolejového vozidla v soucinnosti s technickymi vlastnostmi redlnych elektronickych
systémll s nespojitym zpracovanim informace pro méfeni i regulaci ve vazb¢é na redlné tratové
poméry.

Dil¢i cile jsou nésledujici:
— Vyvinout metodu detekce polohy podvozku v kolejové draze, bez nutnosti

instalace dodatecnych snimact v souladu se stavajicim technickym provedenim
tramvaje 15T.

e Detekce vzpticené polohy podvozku viéi kolejové draze v oblouku.
e Detekce pri¢né polohy podvozku vii¢i kolejové draze.

— Vyzkum vhodnych algoritmt a jejich odladéni pro snizeni vodicich sil pfi prijjezdu
obloukem prostiednictvim rozdilnych momentti pohonil na levé a pravé strané
podvozku. Vysledkem vhodného rozvazeni je pokles vodicich sil.

— Vyzkum vhodnych algoritmti a jejich odladéni pro eliminaci stavu, kdy pfi jizd€ v
ptimé trati dochazi za jistych podminek u podvozku s nezavisle otac¢ivymi koly k
trvalému naléhéani okolku ke kolejnici a tim 1 k nartistu opotiebeni nejen kola ale i
kolejového svrsku.

— 'V navaznosti na piedchozi cile je nutné nalezeni vhodné metody pro indikaci
charakteru trati, ktera je zapotiebi pro prepinani mezi algoritmem pro piimou trat’
a oblouk bez pouziti novych senzort s ohledem na konstrukei tramvaje 15T.

— Vyzkum vlivu algoritmu synchronizovaného fizeni na velikost spotieby trakéni
energie pro razné modifikace algoritmu fizeni ptidavného momentu.

PredloZena disertacni prace vSechny tyto vytéené cile pln¢ spliuje.

Zvolené metody zpracovani rovnéz odpovidaji vybranym ciliim disertacni prace. Celd prace je
napsana velmi piehlednou a srozumitelnou formou, ktera svéd¢i o hlubokych znalostech disertanta
uvedené tématiky. RovnéZz po grafické strance je prace na vyborné urovni. Velmi kladné lze
hodnotit velké mnozstvi provedenych experimentd, které byly podrobné zpracovany a
vyhodnoceny. Jejich ptinos byl rovnéz ovéten v realném prostiedi prazské MHD na tramvaji 15T.

Vysledkem préce je navrh a realizace experimentalniho uzkokolejného vozitka, které bylo
testovano pramyslové draze mezi Mladéjovem a Hieb¢i na Moravé. U experimentélniho kolejoveho
vozidla byla plné odladéna optimalizace tizeni vetné automatické detekce oblouku a pfimé trati
bez pouziti GPS modulu. Tato informace o pfechodu ptimé trati do oblouku a obracené je nezbytna
pro ptechod mezi algoritmy vypoctu pfidavného momentu. Vyvinuty algoritmus optimalizovaného
fizeni umoznuje v pifimé trati odstranit ¢i zmenSit trvalé nalehnuti podvozku na jednu stranu
kolejové drahy. Pti prijezdu obloukem bylo pomoci algoritmu optimalizovaného tizeni dosazeno
snizeni vodicich sil az o desitky procent. To ma piiznivy vliv na miru opotiebeni v kontaktu kolo-
kolejnice a pozitivné prispiva k bezpecnosti proti vykolejeni. Bylo prokazano, ze z informace o
uhlové rychlosti jednotlivych kol je mozné rozpoznani pii¢né polohy podvozku v kolejové draze.
Ovéfeni bylo provedeno mechanickymi senzory.

ZkuSenosti a postupy, ziskané z provedenych experimentli na experimentalnim kolejovém
vozidle, byly vyuzity pti implementaci algoritmu optimalizovaného fizeni na tramvaji 15T. Na této
tramvaji byly uskutecnény testy pro ovéteni funkénosti navrzeného optimalizovaného fizeni véetné



ovéfovani snizeni opotiebeni kol a kolejnic. Vysledky z experimentdlniho métfeni prokdzaly
ptiznivy vliv optimalizovaného fizeni na snizeni vodicich sil v kontaktu kolo-kolejnice.

Vyznam pro spoleenskou praxi spoc¢iva v podrobné analyze chovani podvozku s volné se
otacejicimi koly v kolejové draze. Optimalizaci fizeni otdCeni jednotlivych kol podvozku a fizeni
momentu bylo pomoci algoritmu optimalizovaného fizeni dosazeno snizeni vodicich sil az o desitky
procent. To ma pfiznivy vliv na miru opotiebeni v kontaktu kolo-kolejnice a pozitivné ptispiva k
bezpecnosti proti vykolejeni. Bylo prokazano, ze z informace o thlové rychlosti jednotlivych kol je
mozné rozpoznani pti€né polohy podvozku v kolejové draze. Ovéfeni algoritmt bylo provedeno
v realnych podminkach MHD v Praze na tramvaji 15T.

K ptedloZené disertacni praci mam nekolik drobnych ptipominek:
— Jednotky by mély byt psany do oblych zavorek.
— U jednotek by neméla byt pouzivana lomitka, ale zadporné indexy.
— Ve vyznamu, uvedeném v disertacni praci, ma byt spravné pouzivano méfici, ne métici.
— Na str. 82 ma byt spravné odkaz na Obr. 6.6, ne na Obr. 6.9.

K disertantovi madm jeden dotaz, ktery se tyka volby motord u experimentalniho kolejového
vozitka. Pro¢ jste nevybral motory pro pohon kol, u nichz by se realné otacky v provozu blizily
jmenovitym?

Zavér:
Piedlozena disertaéni prace zpracovava problematiku elektronické optimalizace jizdy
kolejového vozidla s mechanicky nespfazenymi koly podvozku.

Publika¢ni ¢innost disertanta povazuji za pln¢ dostatecnou a tykajici se tématu piedlozené
disertacni prace.

Vsechny uvedené piipominky upozoriiuji jen na nejasnosti nebo slouZi jako podklad pro
odbornou diskusi a nijak nesnizuji védeckou a odbornou uroven piedlozené prace.

Proto lze zavérem konstatovat, ze piedlozena disertacni prace Ing. Véclava Lenocha méa
vysokou védeckou a odbornou uroven a spliiuje pozadavky tviiréi védecké prace dle §47 odst. 4,
Zakona ¢. 111/1998 Sb. a provadécich ptedpist pro fizeni k obhajob¢ disertace, a proto ji

doporucuji

k obhajob¢ a po jeji uspésné obhajobe¢ udélit disertantovi hodnost Ph.D..
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