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Predlozend prace pana Bc. Jindficha Karlicka se zabyva aktivnim sniZzovanim vibraci tenkého
vetknutého nosniku pomoci rovinnych piezoelektrickych aktuator(l a senzoru. Rozsah prace je 60 stran,
obsahuje 25 obrazkl a 4 tabulky. Pfilohou prace je 1 CD s elektronickou kopii prace.

Prace je rozdélena do sedmi hlavnich kapitol. Po Uvodu jsou v prvni kapitole shrnuty zakladni postupy
modelovani poddajnych nosnik(i a piezoelektrickych prvk(. Druhda kapitola se vénuje metodam aktivniho
snizovani vibraci. Treti kapitola popisuje tvorbu a analyzu numerického modelu, ve ¢tvrté je popsano méreni
a identifikace redlného modelu. Patda kapitola se zabyva navrhy LQR a H,, regulatoru. V Sesté kapitole jsou
prezentovany experimentdlni vysledky sregulatorem H,. Sedma kapitola je vénovana shrnuti a
okomentovani dosazenych vysledku.

Téma prdce povazuji za zajimavé a aktualni, ostatné také navazuje na vyzkumny projekt probihajici na
Skolicim pracovisti. Kladné hodnotim, Ze vedle simula¢nich a numerickych vysledk( bylo provedeno i rediné
méreni a byla tak ovérena funkénost navrzeného feseni. Cile definované jako pokyny k feSeni v zadani prace
byly splnény, nicméné si neodpustim vytku, Ze v samotném textu prace nejsou cile presné specifikovany.
S tim souvisi i dalsi pfipominky. PrestoZe po formalni strance je prace logicky ¢lenéna a zpracovana podle
standardnich postupu a jeji vysledky povazuji za cenné, zaslouzila by si vétsi peclivost pfi finalnich Upravach,
protoZze obsahuje nékteré jazykové a typografické prohfesky, které zhorsuji pfehlednost a Citelnost prace.

Pripominky k praci:

1) Chybi standardni anotacni list.

2) Vrovnicich nejsou fontem rozliSeny skalary od vektorl a matic, pfipadné nedlsledné a
nesystematicky.

3) Na strané 11 — tvrzeni, ze w! je ohybovy moment a w!!! je ,stfih“ neni spravné. Je sice pravda, 7e
jejich pribéh odpovida pribéhu ohybového momentu a posouvajici sily, ale muselo by to byt
nasobeno modulem pruznosti a momentem prirezu.

4) Na obrdazku 2-5 by vstupem do stavového pozorovatele v zakladni podobé mélo byt u (stejny vstup
jako do skutecného systému). ProtoZze se jedna o prevzaty obrazek, predpoklddam, Ze Slo o
néjakou modifikovanou verzi.

5) Nejednotnost oznaceni H,, (Hinf).

5) Preklepy a typografické chyby, napf. v rovnici (1.5) chybéjici d? v &itateli prvniho vyrazu, v rovnici
(1.6) dvojtecka nad rovnitkem misto nad w apod.



Chtél bych, aby se diplomant v priibéhu obhajoby vyjadril k nasledujicim otazkam:

1) Pro experiment byly pouzity dva typy piezopatchl Noliac CMBP09 a CMBPOQ7. Z textu neni pfilis
jasné, které byly pouzity jako aktuatory a ktery byl pouzity jako senzor, nicméné dle obrazku 4-1 to vypad3,
Ze typ CMBPO9 byl pouZit jako senzor a aktuator ¢.1 a CMBPO7 jako aktuator ¢.2. Mohl byste potvrdit tuto
informaci a doplnit, na zakladé ¢eho byla zvolena pravé tato konfigurace a pro¢ napr. nebyly pouzity tfi stejné
piezopatche?

2) Dle tabulky 4-1 byl pro identifikaci pouzit model fadu 14. Jak byl ¥4d modelu urcovan, zkousel jste
i modely nizsiho/vyssiho fadu?

3) V kapitole 7.1 popisujete dva pfistupy k ziskani stavového popisu z MKP modelu. Lze na zakladé
citovanych pramen( néjak urdit, pripadné alespon odhadnout, ktery z pristupt by byl vhodné;si?

Zavérem konstatuji, pan Bc. Jindfich Karli¢ek prokazal schopnost Uspésné resit zadanou inZzenyrskou
Ulohu, jeho prdce splnila zadani a doporucuiji ji k obhajobé. S ohledem na uvedené pfipominky navrhuji po
zodpovézeni dotazl jeji hodnoceni klasifikaénim stupném B — velmi dobre.
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