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Uvod

Pfedlozena disertadni priace se zabyva vlivem nelinearit ve stavb& obrabécich stroju
ovliviiujicich pfesnost predikce vzniku samobuzenych kmitil pfi obrabéni. Autor prezentuje
vlastni fefeni na piikladu stability operace zapichovaciho soustruzeni na vicevietenoveém
automatu. Prace ma cetkem 90 stran. Autor vénoval 13 stran piehledu soucasncho stavu poznani
a 55 stran popisu vlastniho feSeni. Ob& tyto hlavni &asti prace dopliuji seznamy pouZite
literatury, zkratek a symboli a autorovych publikaci relevantnich praci.

Aktuainost tématu disertaéni prace

Samobuzené kmitani (chatter) omezuje produktivitu obrabéni. Strukturalni chovani obrabéciho
stroje je jednim z kli€¢ovych faktori, ktery ovliviiuje odolnost stroje proti vzniku chatteru.
Rozsifeni verifikovanych modelovacich technik v této oblasti je duleZitou soucasti posunu
poznatkii vedoucich ke zvySeni produktivity obrabéni. Témata disertaéni prace je tedy aktualni.

Splnéni stanoveného cile disertacni prace

Autor v kapitole 2 definuje tti hlavni cile prace: 1) Analyza vlivu nelinearity konstrukénich
spojli na stabilitu fezného procesu; 2) Metodika navrhu obrabécich stroji z hlediska zvyseni
stability obrab&ni; 3) Analyza moZnosti nekonstruk&niho zvyseni stability obrabéni. Jak je
nasledng uvedeno v kap. 6. prace se zaméfuje na oblast vzniku samobuzenych kmitl pfi
zapichovacim soustruZeni na vicevietenovych automatech. Tuto problematiku z praxe znam.
s firmou TAJMAC ZPS jsem ji v dfivéjsich letech také diskutoval. S touto moji osobni
zkusenosti povazuji vyt&ené cile za nérotné a origindlni. Nicméné bych preferoval, aby cile
vychazely z popisu soucasného stavu poznani ve vyzkumu i praxi a jejich formulace navazovala
na §ir$i predchazejici popis problematiky a technickych souvislosti, jak je u disertatnich praci
obvykle.

Naplnéni prvniho cile je moZno vidét v kapitolach 8 — 12. 'V kapitole 8 je popsan zjednoduseny
2D model mechanického systému pro zapichovaci soustruZeni. Kli€ovou ¢asti modelu je popis
tuhosti dvou opér, které v modelu nahrazuji voziky profilového valivého linedrniho vedeni.
V kap. 8.1 (za rovnici (8.8)) je uvedena hodnota relativniho tlumeni 3 % bez vysvétleni zdroje
této hodnoty. Pro vypodet jsou pouZity hodnoty absolutniho tlumeni (viz tab. 8.1), u kterych
neni zfejmé, jak je autor stanovil. V kap. 8.2 je popsan nelinearni model tuhosti valivého vedeni.
Matematicky postup je spravny, pro porozuméni souvislostem v3ak chybi informace o realné
velikosti a typu pouZitého valivého vedeni, pouzité velikosti pfedepinaci sily F, a odhadované
procesni sile F.. Protoze obvyklym piistupem u linearnich modeld je linearizace nelinearni
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tuhostni charakteristiky valivého vedeni na hodnoté ptedepnuti, jsou uvedené velikosti sil
dulezité pro uvodni posouzeni, zda je nutno pracovat s nelinearni charakteristikou tuhosti.
ProtoZe v rovnicich (8.9) - (8.11) se popisuje vztah mezi silou a deformaci vedeni, bylo by
vhodné modely doprovodit charakteristikou sila-deformace, ze které nasledné vyplyva graf
tuhost-deformace (Fig. 8.3). Navazujici simulace dynamické poddajnosti systému na Fig. 8.4
ukazuje vliv velikosti budici sily na poddajnost systému. Tento vysledek by mél byt
komentovan ve vazbé na provedend méfeni, napi. FRF na Fig. 6.2, Ddle navrzeny SLOP
algoritmus se ukazuje elegantnim feSenim pro urfeni vstupnich parametrli pro navaznou
linearni analyzu nestability obrabéni v Sir§im rozsahu ota¢ek obrobku. Fig. 8.5 ukazuje
ovlivnéni vysledku predikované meze stability velikosti procesni sily (pfedpokladam, Ze se
jedna o procesni silu — v grafu chybi popisky). Z posunu kiivek meze stability bych usuzoval
na snizovani tuhosti systému pfi vy$$im zatizeni. Pro detailni posouzeni situace by bylo vhodné
vykrestit 1 prubéh dynamické poddajnosti systému v zavislosti na velikosti procesni sily. Na
konci kapitoly 8.5 autor zminuje ,klasickou analyzu chatteru®, dile zmifiuje mozZnosti
~bifurkaci ve struktufe®. Formulace je vagni a neni jasné, jakou konkrétni metodu vypoétu ma
autor na mysli a jaké ,bifurkace struktury™ uvazuje. Navazujici kapitola porovnava ¢asovou
simulaci systému s frekvenéni simulaci s po ¢astech aktualizovanymi strukturalnimi vlastnosti
(SLOP) z pohledu ¢asové ndro¢nosti. Navrzené fedeni z tohoto pohledu vychazi jako velmi
efektivni. Navic umoziuje zohlednit velikost hodnoty posuvu na otacku, jak je dobfe popsano
v kap. 8.7.

V kap. 9 je popsan nelinearni model valivého vedené zaloZzeny na Hertzové kontaktni teorii.
Model je vhodné zjednodusen a dobfe pokryva chovani systému. Uvedeny jsou vztahy pro
tuhost ve sméru X. Chybi analogickeé feSeni pro smér Y, které by bylo vhodné pouzit v ndvazné
kap. 10, kde je analyzovano modalni chovani struktury, resp. v kap. 12 pro ur&eni orientované
poddajnosti systému pro vypodet stability obrabéni. V kap. 11 je pomoci vytvoreného modelu
simulovdna zmeéna dynamické poddajnosti systému v zavislosti na velikosti fezné sily.
U prezentovanych grafii by bylo vhodné jasné oznacit, co jsou simulované a co méfené
charakteristiky. V kap. 12 je svyuZitim popsanych modelii pfehledné zpracovan vliv
procesnich parametril na podobu diagramu stability pfi soustruZeni.

V kapitole 13 jsou simulaéni modely verifikovany redlnim obrab&nim. Autor pro experiment
dobrte pripravil specifické nezavislé zafizeni pro méfeni feznych sil na bazi tenzometrd. Popis
celeho experimentu je viak vagni a neumozZfiuje Stenaki si udélat predstavu o viech okrajovych
podminkach. Ve Fig. 13.3 a 13.4 by bylo vhodné ukazat i dynamickou poddajnost ve sméru Y.
Na Fig. 13.8 nejsou jasné zabérové podminky. Neni uvedena pouzita fezna rychlost (vychazi
z otaek uvedenych v kap. 13.3 na str. 70?) a neni uvedena hodnota posuvu na otacku, ktery
bude hlavnim faktorem ovliviiujicim. Neni zfejmé kritérium pouZité pro nastaveni zabérovych
podminek (Sitka zdbéru a velikost posuvu na otacku). Vyhodnoceni experimentu je provedeno
ve Fig. 14.2. Neni zfejmé, co je ve vyhodnoceni povazované za stabilni a nestabilni podminky
obrabéni a jak lze rozumét Sifce tiisky (chip width) sjeji kontinualni osou (z popisu
experimentu jsem rozumél, Ze $ifka se ménila v diskrétnich hodnotach). Za ovéfeni metody lze
tedy povazovat Fig. 14.3, kde se ukazuje schopnost navrzeného algoritmu dobfe predikovat
frekvenci vznikajiciho samobuzeného kmitani. Obrazek by mél byt doplnén i porovnanim
predikované a redlné dosazené mezni tfisky, aby bylo sd&leni konzistentni s Fig. 12.2.
I's pfihlédnutim ke viem vySe uvedenym ptipominkam lze konstatovat, e doktorand dosahl
prvniho vytéeného cile.
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Druhym stanovenym cilem bylo vytvofeni metodiky navrhu obribécich strojit z hiediska
zvyseni stability obrabéni. To je zpracovano na pouhych dvou stranach v kap. 15. Metodika je
velmi primitivni a vagné popsana. Nejsou uvedeny typy uvazovanych simulaci a kritéria pro
optimalizaci. Pro navrh je doporu¢ovana oddélena optimalizace dil&ich struktur s pfihlédnutim
k jejich zatizeni. Neni komentovano. jak mam byt tato klicova okrajova podminka definovana.
Hlavni vadu spatfuji v oddéleném névrhu diléich &asti struktury, které nevede na optimalni
feSeni celku. Nosna struktura stroje musi byt navrhovana a optimalizovana vzdy jako celek. aby
nedoslo k disbalanci vlastnosti dil¢ich asti. Piestoze metodika ma zajistit ndvrh obrabécich
strojii z hlediska zvy3eni stability obrabéni, neni ve schématu na Fig. 15.1 ani v popisu celé
kapitoly nikde uvedeno. jak simulace vzniku nestabilniho obrabéni ovlivituje jednotlivé
konstrukéni uzly stroje. Z metodiky neni jasné, jak se ma uzivatel popasovat s fadou dilcich,
ale vzajemné propojenych ukold typu definice zatéZnych podminek, dimenzovani prvka
linearnich vedeni a t&les struktury, optimalizace dynamické poddajnosti celku a vazby na
predikci vzniku chatteru, resp. dosaZitelné produktivity. Osobné vytvorené matematické
modely predikce nestability obrabéni nepovazuji za vhodné pro ndvrh stroje (tj. situace s velkou
variabilitou konstrukénich prvka), ale uziteéné pro prediktivni navrh technologie (tj. situace se
znadmou konstrukci stroje). Navrzené metodice chybi konkrétni detaily, které by umoznily podle
ni redlné postupovat pfi praci. S ohledem na tento fakt nepovazuji druhy cil za dosazeny.

Tietim definovanym cilem byla analyza moZnosti nekonstrukéniho zvy3eni stability obrabéni.
V praci jsem nenasel Zadnou ¢ast s originalnim pfinosem autora, ktera by se uvedenému iikolu
vénovala. Autor nijak nekomentuje dosaZeni cile ani ve shrnuti pfinosi v kap. 16. Tento cil
tedy povaZuji za nesplnény.

Doktorand se v kap. 6 a 7 obsahlym zplisobem vénuje analyze strukturalniho chovani suportu
vicevietenového soustruznického automatu. V obou kapitolach postupné ukazuje. Ze
strukturélni chovani této skupiny stroje je nelinearni. Ackoliv mam k vlastnimu popisu postupt
méfeni a vysledkl pfipominky (viz sekce Otazky na doktoranda), povaZuji tuto ast prace za
diilezitou vychozi analyzu celé situace a doporudil bych doktorandovi formulovat tuto ilohu
jako samostatny cil prace — experimentalné prokazat nelinearni strukturalni chovani tohoto uziu
stroje.

Doktorand definoval celkem tfi cile prace. Jeden z té€chto cilli byl naplnén viastnim originalnim
fedenim, jeden byl naplnén nedostateénym, neoriginalnim a prakticky nepouzitelnym postupem
a jeden nebyl zpracovan a naplnén vibec. Stanovené cile prace jako celek tedy nebyly
piedlozenou disertaéni praci splnény.

Postup fedeni problému a vysledky disertace s konkrétnim pfinosem doktoranda

Prace zadina definovanim cili v kap. 2 bez srozumitelnych myslenkovych vychodisek.
Pokraduje kap. 3 teorii systému a jejich komplexnosti, jejiz vyuziti jsem v dal3im textu nevidél.

V kap. 4 je uveden ptehled poznani v oblasti samobuzeného kmitani v obrabécich strojich.
Jednd se o velmi Sirokou problematiku s fadou dostupnych informacnich zdroji. Presto je
kapitole vénovano pouhych 7 stran. Neni ziejmé, zda se jedna o piehled poznani obecné
v samobuzeném kmitani nebo v zhZené oblasti chatteru pfi soustruZeni. Autor spravné
konstatuje, Ze vznik chatteru je disledek interakce stroje s procesem. V piehledu poznani viak
neoddéluje ¢ast strukturalniho navrhu stroje od nastaveni procesu a jeho interakce se strukturou
stroje (odvolanim se na schéma na Fig. 4.4 situaci nefedi, protoZze nékteré uvedené metody
nejsou vhodné pro soustruZeni). Neni tedy jasné, kdy a jakymi postupy miize vznik chatteru
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ovlivnit uzivatel a kdy vyrobce stroje jeho konstrukci pfipravuje podminky pro vysokou
odolnost stroji proti vzniku samobuzeného kmitani. Do problematiky je zmateéné vtaZena
zminka o problému chatteru pfi frézovani tenkosténnych obrobki, ktera neni v tomto ptipadé
reievantni (pokud analyzujeme chovani stroje, nesmi byt obrobek slabym mistem systému) a
naopak chybi informace o vlivu naladéni pohoni pfisuvové osy na dynamickou poddajnost na
NAstroji.

V kap. 5 je popsan zakladni matematicky aparat pro redukcei strukturalnich modelu. V kap. 6 a
7 je provedena 1dvodni experimentalni analyza skupiny suportu vicevietenového
soustruznického automatu. Vysledky méfeni nejsou jasné popsany (napf. chybi popis
soufadného systému méfeni, neni uvedeno umisténi a orientace snimacu), coZ zt€Zuje
porozuméni prezentovanym grafiim. Aplikace pasivniho hltice popsana v kap. 6.2 ukazuje
efektivni zatlumeni prvni vlastni frekvence, aniZ by autor diskutoval, Ze vznikajici chatter miize
mit vazbu na druhy vlastni tvar uzlu. V popisce Fig. 6.9 je chyba (nejednd se o SLD, ale o FRF).
V kap. 7 je nevhodna terminologie ve schématu 7.2. Chybi zde zavedeni $itky obrabéni. Force
calculator mél byt asi specific cutting force a Deflection memory je prvek typu asové
zpozdéni? Méfeni prezentovana ve Fig. 7.3 nejsou vilbec popsana — neni tedy jasné, jaké Casti
stroje to je tuhostni charakteristika. Neni jasné, jak byl systém zatéZzovan a kde byla méfena
deformace. Z kolika opakovani vznikly Measured value a jaky je rozptyl jejich hodnoty. Neni
jasné, jak spolu souvisi méfeni statickych a dynamickych vlastni v kap. 7.2 a 7.3. Neni uvedeno,
pro jake technologické podminky jsou vypoéteny diagramy stability na Fig. 7.7.

Vlastni teSeni problému je popsano v kap. 8 — 12. Ty povaZuji za sté%eni &ast prace. Radu
komentarn k této pasaZzi uvadim v predchozi kapitole. Celkové je prezentovany postup Fedeni
logicky a spravny. Textu by prospélo, kdyby byly hlavni poznatky jednotlivych kapitol struéné
shrnuty a vytvofily tak myslenkovy zaklad pro navazujici text. Simulaéni metoda je
verifikovana experimentem popsanym v kap. 13 s diskusi vysledkd v kap. 14. Experiment
prokazal funkénost navrZené metody. Diléi komentdfe k popisu experimentu uvadim
v predchozi kapitole, celkové viak navrzeny model povazuji za spravny a ovéfeny.

Kap. 15 popisuje navrh metodiky konstrukce obrabéciho stroje s ohledem na odolnost vici
chatteru. Kapitola je napsand povrchné. Uvedené schéma na Fig. 15.1 lze povaZovat za vychozi
mySlenkovou konstrukci k diskusi, nikoliv metodiku prakticky vyuZitelnou v praxi.
Za vyznamny nedostatek povaZuji, Zze ve schématu chybi definice poZzadavki na stroj a proces,
vuci kterym by bylo mozno definovat optimalizagni kritéria nebo nasledné& provadét virtuilni
¢i redlné testovani chovani navrzeného stroje. Blok Test na Fig. 15.1 tak miiZe pouze potvrdit
spravnost simulaci vG¢i realizovanému fyzickému prototypu, ale nijak nesouvisi
s vyhodnocenim dosaZeni pozadavki na navrh stroje.

V kap. 16 jsou shrnuty hlavni pfinosy prace. Hlavni pfinosy jsou autorem vypichnuty dobfe,
nekryji se vsak se viemi definovanymi cili. Uvedené ptinosy jsou uZitené pro rozsiteni znalosti
simula¢nich metod v oblasti virtualniho testovéani obrab&cich strojii i vyuZitelné v praxi.
NavrZend simulaéni metoda byla ovéfena experimentem (pfipominky k experimentu viz
predchozi kapitola). Bylo by dobrym zakonéenim vlastni prace, kdyby autor s vyuZitim
vytvofeného nastroje navrhl virtualni zménu konstrukce stroje, aby zlepsil jeho chovani.
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Vyznam pro praxi a rozvoj védniho oboru

Cela disertace je hodnotna pro praxi i rozvoj poznani v oblasti stavby a simulaci obrabécich
strojii. Z pohledu rozvoje pozndni v oboru povaZzuji za pfinosné zejména identifikovani
vyznamnosti nelinearniho strukturainiho chovani stroje s ohledem na predikci samobuzeného
kmitani, tj. omezenost platnosti linearnich modeld, které jsou obvykle v této oblasti vyuzivany.
Za piinos pro praxi povaZuji vytvoieni metodiky kosimulace stability obrabéni v ¢asove oblasti
s nelinearnim modelem strukturainiho chovani stroje pro zptesnénou predikci mezi stability pfi
zapichovacim soustruZeni.

Formalni Gprava disertaéni prace a jeji jazykové Uroven
Price vykazuje celou fadu riznych druhii formalnich nedostatki:

1. Cile price jsou definovany bez jasné vazby na stavajici stav pozndni v feSené oblasti.
Ptehled literarnich zdroji by mél obsahovat i pfehledové publikace v oblasti chatteru a jeho
potlaovani (napf. z CIRP Annals). Piehled poznani neni nesrozumiteiné strukturovany
(neni jasné zaméfeni prehledu} a nevyplyvaji z n¢ho zadné zavéry identifikujici nefelena
témata v této oblasti.

2. Autor pouZiva §patnou nebo nesmyslnou odbornou terminologii. Namétkou vybiram: knife
wear (str. 9), increasing stability of self-excited vibrations (str. 10), cutting stability of
machine tools (str. 10), cutting force K5 (str. 15), estimation of vibration stability (79). Jak
je vidét, ve shraujicich textech (Givod, zavéreiné shrnuti) autor zaménuje vibration
a machining, pti¢emz mj. téZ uvadi (str. 9), Ze cilem je obrabéni bez vibraci (vynucené
kmitani je pfi obrabéni pfirozenym projevem procesu).

3. V seznamu pouZitych veli¢in neni fada veli¢in a zkratek uvedena, napf. u (str. 15), fs
(str. 15), SSV/CSS (str. 20), ks a k2 (str. 34) a dalsi.

4. Formalni chyby v pouzitych obrazcich. U pievzatych obrazkl Fig. 4.5, 4.7. nejsou citované
zdroje. Uhe! B je zaveden jednou jako tihe! mezi aktivni silou a radialni silou v sméru x
(Fig. 7.1) a podruhé jako thel mezi aktivni silou a tangencidlni silou v radialnim sméru y
(Fig. 8.1).

5. Autor neni konzistentni v pouzivanych jednotkach. Sitku obrdbéni chip width uvadi nékdy
v [mm] a jindy v [m], viz napf. Fig. 12.2 a Fig. 12.3.

6. Autor neni konzistentni v grafické prezentaci svych argumentti. Napf. ve vEétSin¢ prace
uvadi vysledky méfeni si simulaci v diagramu stability (diagram Sifka tiisky — otacky), ale
pfi kli¢ové verifikaci experimentem porovnava frekvence vynucencho kmitani (Fig. 14.3).
U prevazné vétSiny diagraml stability (vypolitanych a naméfenych) nejsou uvedeny
technologické podminky, pro které diagram plati.

Prace ma nevhodnou strukturu kapitol — cile by mély byt formulovany az po piehledu poznani.
srozumitelnosti by pomohlo i sdruZeni né&kterych kapitol formou podkapitoly do jednoho
vétitho celku. Srozumitelnosti textu by vyrazné pomohly dilgi zavéry kapitol. Kromé vyse
uvedenych terminologickych poznimek je text vétSinou formulovan jasné. Text je doprovdzen
potiebnym objemem vysvétlujicich obrazku a grafli. Na nékterych obrazcich chybi vysvétleni
— orientace soufadnych systémi (napf. Fig. 6.1) nebo vysvétleni veli¢in v legendé (napt. Fig.
12.2). Celkové je formalni Gprava disertani prace na primérné arovni.

Hodnoceni piedloZzenych tezi disertacni prace

Predlozené teze dobie shrnuji obsah disertaéni prace. Jedna se o reprezentativni vytah.
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Zavéreéné zhodnoceni

Doktorand spravné identifikoval naroény problém vyskytujici se v praxi, kdy nelinearni
strukturalni viastnosti stroje neumoZziiuji spolehlivou predikei limita stabilniho obrabéni
s vyuZitim linearnich modelu. Jim navrzeny simulaéni postup vede ke zpfesnéni predikee
stability obrabéni. Tento postup byl ovéfen zkouskami obrabéni. Celd prace ma v3ak
nevhodnou strukturu, tok my$lenek a navaznosti kapitol je nutno rekonstruovat ze znalosti
problematiky v praxi, experimenty jsou nedostateéné popsané. Vytvofena metodika obsahuje
fadu zavaznych chyb a s ni souvisejici ukol tedy nebyl splnén. Autor vubec nezpracoval tieti
definovany cil prace {(4nalysis of the possibilities of nonstructural increase of cutting stability
of machine). Ackoliv jsou prezentované modely a jejich vyuzZiti pfinosné pro prumyslovou praxi
1 pro rozvoj poznani v oboru obrabécich stroji, disertacni praci v této podobé nedoporucuji
k obhajobé. Uvadim zde hlavni pfipominky, po jejichz zpracovani by prace mohla byt
k obhajobé doporucena:

1. Cile prace musi navazovat na piedchazejici popis aktualniho stavu poznani. Stavem poznani
je myslena jak znalost uvedena v dostupnych publikacich, tak i prakticka pozorovéni
a zkudenosti z praxe a provozu stroj0, tyto jsou doktorandovi dostupné.

2. Prace musi pouzivat spravnou odbornou terminologii. U simulaci je nutno Gpiné popsat

pouzité matematické modely a okrajové podminky, za kterych byly simulace provedeny.

U méfeni je nutno popsat méfeny systém, pouZité soufadné systémy, umisténi metidel a

jejich a orientaci a dali zasadni podminky testu (napf. pouZité fezné nastroje, fezné

podminky, tj. fezna rychlost, posuvova rychlost nastroje a zabérové podminky a material

obrobku).

Prace musi naplnit viechny definované cile.

4. Jednotlivé kapitoly by mély konéit diléimi zavéry, které uvozuji odborny text navazujici
kapitoly, takze je mozno dobfe sledovat tok a rozvoj myslenek celé prace.

5. Prace musi spravné citovat viechny pouzit¢ zdroje. Seznam pouzZitych znacek a zkratek
musi byt Gplny.

.

Otazky na doktoranda k zodpovézeni pfi obhajobé

1. Jaky typ a velikost linedrniho vedeni je na testovaném stroji pouZit v ose Z (vySetfovana
osa)? Jaka je hodnota piedepinaci sily pro toto vedeni a jak velké reakéni sily na vozicich
vedeni mohou vznikat pro realistické zatéZovani feznym procesem?

2. Prosim uved'te diagram sila-deformace, ze kterého ndsledné vyplyva graf tuhost-deformace
na Fig. 8.3.

3. Fig. 8.5 ukazuje oviivnéni vysledkid predikované meze stability velikosti procesni sily
(pfedpokladam, Ze se jedna o procesni silu — v grafu chybi popisky). Mohl byste komentovat
zménu tuhosti systému pfi rostoucim procesnim zatiZeni, ev. to doprovodit ptimo ukazkou
zmény dynamické poddajnosti?

4. Na konci kapitoly 8.5 zmifiujete ,klasickou analyzu chatteru® a dale zmifiuje moZnosti
wbifurkaci ve struktufe®. Prosim vysvétlete, jakou konkrétni metodu vypo&tu méte na mysli
a jakou ,.bifurkaci struktury” uvazujete.

5. Popiste postup a okrajové podminky méfeni prezentovaného ve Fig. 7.3. Jaké &ésti stroje je
uvedena tuhostni charakteristika?
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10.

11.

Vysvetlete, jak spolu souvisi méfené statické vlastnosti systému (kap. 7.2) a simulované
dynamické vlastnosti (kap. 7.3). Cim je dan velky rozdil v predikovane §ifce trisky
(Fig. 7.6), kdyZz minimum redlné &asti dynamické poddajnosti (Fig. 7.5) vykazuje téméf
shodnou hodnotu?

Popiste. ¢im jsou zplsobené skokové zmény trendi vlastnich frekvenci ve Fig. 10.3 na
frekvenci okolo 400 Hz. Jedna se jiz o odlehnuti kontaktniho paru?

Jaky je vztah mezi feznymi silami v praci oznaovanymi jako Fsa F¢? Byly tyto sily pouZité
v simulacich né&jak verifikovany pomocnymi technologickymi experimenty? Z jakych
zdroju jste ziskat hodnotu thlu 57

Popiste postup a zabérové a technologické podminky experimentu v kap. 13.3. Je mozno
do vysledku méfeni na Fig. 14.2 zakreslit vysledky simulaci?

Jak souvisi dynamickd poddajnost na Fig. 7.5 a Fig. 6.27 Z textu mam pocit. Ze se jedna
o ten samy pienos ve stejném systému, ale kfivky maji riizny charakter.

Pro jaké technologické podminky jsou vypoéteny diagramy stability na Fig. 7.7? Existuje
k této simulaci n&jaka verifikace méfenim z avodnich test popsanych v kap. 6?

Posudek zpracoval:

V Praze, 6.6.2023

doc. Ing. Petr Kolat, Ph.D.
Ustav vyrobnich stroji a zafizeni

Fakulta strojni CVUT v Praze
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