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Ve své diplomové práci měl diplomant navrhnout takové obvody a programy,  aby  s jejich pomocí bylo možné užívat starší typ snímače úhlového natočení (selsynový revolver) tak, aby se z hlediska dalšího zpracování  úhlové informace choval jako snímače modernější – vydával informaci o úhlu ve formě přírůstkových impulsů a referenčního impulsu.

V úvodu práce diplomant uvádí způsoby snímání úhlové informace pomocí selsynu a revolveru a pomocí moderních úhlových snímačů. V části o dosažitelných přesnostech ukazuje, že zřejmě nebude možné se selsynovými snímači dosáhnout přesnosti moderních snímačů, což je podpořeno analýzou a ověřovacími výpočty (situaci je možné zlepšit mechanickými převody). Protože selsyny a revolvery trpí značně rušením (v radaru zvláště impulsním), byly pro signály z těchto snímačů navrženy a ověřeny filtry, s jejichž pomocí je vliv rušení omezován.  Na závěr práce byly analýzy a rozbory ověřeny na vzorku.
To, že práce vznikla z požadavku zákazníka a byla vytvořena v prostředí dodavatelské firmy, zajišťuje, že jde o práci potřebnou, navíc vyžadující znalosti radarové techniky a používající při řešení problémů náročné způsoby zpracování signálu. Práce je slohově napsána velice slušně a bez větších gramatických chyb. 

K práci uvádím několik poznámek (zvláště pro autora).

Na str.14 na konci prvního odstavce kapitoly 3.1.1 se píše, že úhel natočení rotoru se převádí na fázový posuv statorových napětí. Chtělo by upřesnit, že ten fázový posuv se netýká samotných statorových napětí, ale závislosti amplitudy napětí na natočení osy snímače.
Podobně je to s diagramem na obr.3 na str. 6. Ačkoliv obrázek připomíná běžný fázorový diagram (pro napětí jako funkce času), opět se týká průběhu amplitudy v závislosti na natočení osy selsynu.
Na str.25 vztah (4.2.1) uvádí, že    φ= arctg(cos(φi)/sin(φi+p)) . Protože úhel φ by měl vlastně zjišťovat úhel φi (ovlivněný chybou p), nebude použití uvedeného vztahu v pořádku. Podobně je tomu se vztahem (4.2.2) na str. 27.

Program nahoře na str.26 nepočítá s 2% chybou z 90o v natočení vinutí, tedy 1.8o (viz text dole na str.25), ale s odchylkou pouze 1.2o .

Na str.33 v prvním odstavci se hovoří o chybách v azimutu a elevaci měřených v metrech, chtělo by to trochu vysvětlit, jak to, že azimutální (a elevační) chyba se měří v metrech.

Filtr uvedený na obr.28 (str.43) nemá přenos uvedený ve vztahu (6.2.3), ale přenos ze vztahu (6.2.3) násobený  z-1 . Přenos podle (6.2.3) by měl filtr, pokud výstupem bude signál za sčítacím blokem. 

Na str.61 se uvádějí výsledky měření. Závislost úhlu natočení zjištěného měřením (pomocí sin a cos složek selsynu) je zcela jasně nelineární a to dosti hrubě. Zcela zřejmou příčinou (mezi jinými) bude průběh měřených amplitud v sinovém a kosinovém kanálu. Zejména sinová složka má  k sinusovému průběhu velmi daleko.
Při obhajobě nechť  diplomant odpoví na otázku:
Jaký bude úhel φ  v závislosti na  φi , pokud ho budeme určovat podle vztahu (4.2.1) na str.25

(p možno uvažovat nulové). 

Diplomant splnil zadání a udělal práci, která nejen prokazuje jeho schopnost řešit úkoly, ale řešil úkol přímo požadovaný praxí a pro dodavatelskou firmu (což zajišťuje její přímé použití).
Práci hodnotím stupněm                 výborně        .

Pardubice, 18.6.2010,                                           Jiří Konečný
