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Predlozena diplomova prace pana Bc. Vita Hlavacka o rozsahu 77 stran se zabyva
metodami optimalizace a volbou optimaliza¢nich parametri pasivnich dynamickych hlti¢a
vibraci s vice stupni volnosti. Metody jsou poté aplikovany na optimalizace rovinného hltice
se tfemi stupni volnosti a prostorového hltice se Sesti stupni volnosti umisténych na
mechanismech s proménnymi modalnimi vlastnostmi.

Ve struéném uvodu kolega Hlavacek vysvétluje zakladni motivaci a kontext své
diplomové prace a ve druhé kapitole jasné¢ formuluje jeji cile. Treti kapitolu vénuje teorii
kmitavych systémt rtzného typu vcetné zékladnich vlastnosti hltich 1 predstaveni
nelinearniho ,,X-shape® prvku. Ve ctvrté kapitole je struéné pojednano o lokalnich a
globalnich metodach optimalizace pouZitelnych pro tkoly diplomové prace. V paté kapitole je
predstaven rovinny systém, pro ktery bude dale optimalizovan rovinny dynamicky hltic.
Klicovou c¢asti prace je Sesta kapitola vénovana optimalizaci rovinného hltice, ktera je
rozpracovana velmi detailné. Na zacatku autor sestavuje i svoji verzi genetické optimalizace,
poté sméfuje k optimalizaci pii zatizeni s proménnou frekvenci buzeni, navrhu tlumeni,
otazce robustnosti vi¢i zméné pracovni polohy primarni platformy a uzavira kapitolou o
celkové optimalizaci. O néco méné obsahle nez rovinnd varianta je optimalizovan prostorovy
hlti¢ pro lanovy manipulator se Sesti stupni volnosti. Na rozdil od rovinné verze byla pouzita
fixni rovnomérna kubickd geometrie rozmisténi aktuatorti (pruzin) hlti€e, coZz je ovSem
vzhledem k velkému rozsahu poloh a velké variabilit¢ modalnich vlastnosti priméarniho
lanového mechanismu dobie odivodnitelné. Praci nakonec struéné shrnuje zavére¢na osma
kapitola.

Hodnoceni tématu diplomové prace

Téma diplomové prace je zajimavé a naro¢né, koneénym cilem do n¢hoz zapada je
ovéfeni moZnosti pouZiti pasivnich rovinnych a prostorovych dynamickych hltic¢t ve srovnani
s hlti¢i s fizenymi aktuatory. Dynamické vlastnosti hlti¢l pro obecné soustavy jsou mnohem
komplexné&jsi nez u systémda typu linearnich fetézcut. Jejich vyzkum je velmi potiebny a tkoly
optimalizace od formulace pfes vypolty zde nejsou jednoznaéné ani trivialni. Prace je
soucasti vyzkumného projektu feSen¢ho na Skolicim pracovisti a na jeji vysledky bude
bezprostiedné navazano.

Piistup autora k zadani a dosaZené vysledky

Kolega Vit Hlavacek ptistoupil k feseni dané obsahlé problematiky systematicky a se
zajmem o véc. Diplomant aktivné Cerpal z odborné literatury, vénoval se i pfipravé vlastni
modifikace optimaliza¢niho genetického algoritmu. Student se musel vyporadat s sitkou
tématu a potiebou zuzit zadani jednotlivych optimalizaci a pfitom dojit k dostatecné¢ obecnym
zavérim. Toto se mu ve velké mife podafilo pro rovinnou soustavu, u prostorové soustavy
neni $ife zpracovani tak velka. Pravé porovnani piistupti pro tyto dva piipady (2D, 3D) piinasi



jisté nejasnosti (nepouziti linearizace a prenost apod.). Na tyto nejasnosti praveé smétuji moje
dotazy, nicméné celkova velmi dobra uroven prace jimi neni zasadné oslabena. Prace svym
rozsahem patii mezi diplomovymi pracemi K nadprimérnym a je i kvalitné¢ zpracovana.
Celkovy piistup pana Vita Hlavacka k diplomové praci povazuji za ptikladny.

OtazKky pro zodpovézeni v priibéhu obhajoby

Ptedlozena diplomova prace pana Vita Hlavacka je obsahlé a kvalitni, nemam k ni pies vyse
zminéné komentafe zasadni vyhrady obsahové ani formalni. Rad bych vsak pozadal studenta
v prub¢hu obhajoby o vyjadieni k nasledujicim tfem otazkam.

1) Na strané 62 v odstavci 6.10 je uvedeno, ze pokud nezname piesné frekvenéni pracovni
interval, je mozno v konstrukci pouzit prvky s nelinearni tuhosti popsané v odstavci 3.7..
Provadél jste néjaké simulacni experimenty s takovymito prvky v dynamickém hltici ? U ,,X-
shape* prvku analyzovaného na zakladé ¢lanku [16] v odstavci 3.7. je efektivni tuhost silné
proménnd se zménou tvaru (a tedy pracovni délkou) prvku a jednd se o nelinearni prvek
vedouci k pomérn¢ slozitému chovani pii "velkych" kmitech soustavy. Mél jste zde na mysli
dolad’ovani referen¢nich tvarti prvkll a malé kmity kolem nich ?

2) Pii optimalizaci dynamického hlti¢e u prostorového lanového mechanismu byla pouzita
rovnomérna kubickd geometrie rozmisténi aktudtorti (pruzin) hltice, coz je vzhledem k
velkému rozsahu poloh a velké wvariabilit¢ modalnich vlastnosti primarniho lanového
mechanismu dobfe odivodnéné. Uvazoval jste pro porovnani o analogické formulaci
problému optimalizace (fixni pravidelna pravouhld geometrie aktuadtorii hltice a velka
proménnost vlastnosti U primarniho mechanismu) 1 pro rovinnou variantu ?

3) Pro¢ nebylo v pfipad¢ prostorového piipadu optimalizace hlti¢e pouzito linearizovanych
modelil pro jednotlivé dil¢i testované polohy lanového mechanismu ? Jediné pfenosy téchto
modeli mohou popsat charakter odezvy v celém spektru vlastnich frekvenci a uplné
vypovédét o vysledku optimalizace hlti¢e. Jistou nahradou pfenosit miZe byt vyhodnoceni
casovych odezev na pomalu nabihajici ,,chirp signdl®, ani o ném se vSak u prostorového
mechanismu nehovofi.

Zavér

Zavérem Kkonstatuji, Ze piedlozena diplomova prace pana Bc. Vita Hlavacka je
obsahové komplexni a na velmi dobré odborné urovni. Prace splnila dané cile a naroky na
diplomovou praci v oboru ,,Aplikovana mechanika® kladené, doporucuji ji k obhajobé a
Vv ptipadé uspokojivého zodpovézeni dopliujicich otdzek navrhuji hodnoceni klasifikacnim
stupném ,,A — vyborné«.
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