Posudek skolitele

Ing. René Marek nastoupil 1. iinora 2011 na prezenéni formu doktorského studia v oboru Mechanika
tuhych a poddajnych téles a prostredi studijniho programu Strojni inZenyrstvi na Fakulté str ojni CVUT
v Praze. Kratce poté nastoupil na &asteény uvazek na Ustav termomechaniky AV CR, kde dodnes
pusobi v Laboratori vypoceini mechaniky téles. Doktorand projevil zajem o aplikovany vyzkum
v oboru numerickych metod a téma svého studia upfesnil na problematiku navrhu fenomenologickych
modelii plasticity a jejich implementace se zaméfenim na modely s deformovanou plochou plasticity.
V roce 2015 publikoval impaktovany ¢lanek na téma implementace modelu se smérovym zpevné€nim,
ve kterém podrobné zkoumal vSechna zakouti integrace modelu. Je spoluautorem dalsich dvou
impaktovanych publikaci a fady konferenénich pfispévki, napt. z Vypoctové mechaniky 2014 nebo
konference Complas v Barceloné z let 2013, 2015 a 2017, naposled pak konference tlakovych nadob a
potrubnich systémi PVP ASME 2018. Doktorand se aktivné ucastnil fady Gspésnych grantovych
projekti  MSMT (CeNDYNMAT CZ.02.1.01/0.0/0.0/15 003/0000493, KONTAKT MEI10024,
KONTAKT II LH14018) a GACR (GA15-20666, GA17-129255).

Ing. René Marek piedlozil k oponentufe disertatni praci Numerickd implementace modeld se
smérovym zpevnénim. Prace je dobre strukturovana a je kvalitné a Citelné zpracovana. V Kapitole
shrnujici stav problematiky popisuje konkrétni jevy spojené s deformovanou plochou plasticity a
nékteré dulezité detaily z chovani kinematického zpevneni.

Autor ve tieti kapitole formuluje tii cile. Za prvé, navrhnout novy model plasticity pro malé
deformace, ktery bude obsahovat novou podminku plasticity, véetné omezujicich podminek
zajist'ujicich konvexnost. Model dale vybavit kinematickym zakonem, ktery vyuziva koncept
pamét'ové plochy a je uréeny ke studiu a simulaci cyklického viceosého namahani. Funkei plasticity
vybavil dvéma parametry, kterymi plné ovlada tvar plochy plasticity a tim nabizi dulezity nastroj ke
studiu viceosého cyklického zatézovani. Model dale doplnil alternativou, ktera uvoliiuje orientaci
plochy plasticity a umoziuje tak studium dalSich vlivli distorze. Druhym cilem je implementovat
model do kone¢noprvkového systému za pouziti vhodného integraéniho schématu a podrobit model
fadé testd k ovéfeni stability. Postup vytvareni kinematického modelu je dobie vysvétlen a ocefiuji
originalni myslenku jeho feseni, ktera dale otevird moznosti simulace a kontroly viceosého namahani.
Za treti, provést kalibraci modelu podle dostupnych dat cyklického zatizeni. Autor proved! Gspésnou
kalibraci na sérii publikovanych experimenti, coz otevird moznost uziti modelu na realné aplikaci.
Kladné hodnotim i vyty¢eni a sp&$nou piipravu nejblizsich cili dalsiho vyzkumu této problematiky:.

Diserta¢ni prace doktoranda dostateéné prokazuje tvurci invenci a schopnost a¢inné, samostatné prace.
Prace odpovidd pozadavkiim kladenym v tomto oboru. S piedlozenim disertaéni prace k obhajobé
souhlasim.

V Praze dne 19. 12. 2018 Ing. it Rlegek, CSc.



