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Pan Ing. Toma$ Hani$ se ve své disertatni praci zaméfil na problematiku aktivniho
fizeni dopravniho letadla nového typu suvaZovanim jeho poddajnosti. Jeho cilem bylo
zejména systematicky zkoumat a vyhodnotit rizné moZnosti optimalizace fizeni, od
optimalizace polohovéni senzort, pies zp&tnovazebni fizeni po Fizeni v oteviend smycce.

Prace mé 86 strdnek a je Glenéna do 6 kapitol. V prvni tivodni kapitole autor struéné
rekapituluje motivaci své prace vzniklé vrémci evropského projektu  ACFA 2020
vénovanému vyvoji fizeni nového konceptu (BWB) dopravnich letadel. Disertant byl
vyznamnym ¢lenem feSitelského kolektivu tohoto projektu. Oceriuji skuteénost, Ze nejde o
formalni Gvod, ale o kultivované uvedeni piipadného nezasvéceného &tenate do problematiky.
Druha kapitola je vénovana formulaci cili préce, které jsou jasng soustfedény k metodam
optimalizace polohovani senzort, optimalizaci robustniho zp&tnovazebniho Fizeni poddajného
letadla typu BWB pfi zachovani tradiéni hierarchické struktury reguldtoru a vyvoji fizeni
v otevieném fet€zci pro zmenseni zatiZeni struktury letadla.

Prvnimu z formulovanych cili je vénovéna kapitola 3, pro vyvoj modifikované metody
optimalizace polohovani je pouZit postup pracujici s Fisherovou informaéni matici. Podstatou
modifikované metody polohovéni je pfidani kritéria potlageni vlivu neZadoucich vy§Sich
vlastnich tvard kmitu hrozicich destabilizaci soustavy. Postup je demonstrovan na vlastnich
tvarech kmitu vyvijeného letadla.

Reseni druhého formulovaného cile je zpracovéno v kapitole 4. Nejprve je v kapitole 4.1
feSeno stranové fizeni. Pro syntézu fizeni podélného je pouzit systém HiFOO pro optimalizaci
robustniho reguldtoru daného fadu. Systém navic umoZiiuje definovat strukturn regulatoru,
kierd v daném ptipadé vychazi z tradiéni hierarchické struktury regulatoru podélného Fizen.
V paté kapitole je pojedndno fizeni v oteviené smyéce fedici minimalizaci zitéze struktury
letadla pfi poryvu. Je uvaZovén poryv kosinového pritbehu.

Kapitola Sestd shrnuje hlavni pfinosy préce pro védu a praxi a nastifiuje moZnosti dalsiho
vyzkumu dané problematiky.

Je zjevné, Ze formulované cile disertatni prace byly beze zbytku splnény a budou
pravdépodobné vychodiskem pro dal$i vyzkum a moznd i pro dald navazujici diserta¢ni
prace. Pfi feSeni autor prokéazal Siroké znalosti v oblasti teorie fizeni a jejich aplikace na velmi
sloZitou soustavu. Vyvinuté metody fizeni nebyly testovany experimentalné, coZ je oviem
vzhledem k dané soustavé (novy vyvijeny koncept dopravniho letadla) zcela pochopitelné.
V nékterych bodech, jako je napiiklad popis modelti pouzitych k syntéze jednotlivych fizeni,
by praci prospéla vétsi detailnost. PouZité metody a piistupy k feSeni daného problému jsou
adekvatni. Prace plné zapadd do aktudlniho vyzkumu rozvijeného na $kolicim pracovisti a
vhodné jej dopliiuje. Disertant témata feSené v praci Siroce publikoval v 10 odbornych
¢lancich, u nichz je prvnim autorem. Zvlast& ocediuji dva &lanky v impaktovanych Gasopisech
tykajici se optimalizace polohovani senzorii a vyvoje zp&tnovazebniho robustniho regulatoru
s definovanou strukturou a taktéz jiz udéleny evropsky patent tykajici se konvexni
optimalizace reguldtoru pro minimalizaci zatiZeni struktury letadla. Kazdy z hlavnich cil
prace je tak pokryt prestizni publikaci &i jinym cennym vystupem.



Prace se mi celkové libi a nemam k ni Z4dné zédvazné vyhrady. Zarovefi bych chtél disertanta
pozadat v ramci obhajoby o komentat k nékolika bodam.

° Vkapitole 3 vénované optimalizaci polohovani senzortl je navrzena metoda, kterd
pouziva Fisherovu informa¢ni matici a na rozdil od zdkladniho postupu je nové
vytvafeno modifikované kritérium, které vedle maximalizace informaci z vlastnich
tvaril zohlednénych v regulitoru zérovefi minimalizuje informace z vlastnich tvari
neZadoucich. Chei se zeptat, zda byl obdobny kombinovany postup zkougen i pro
polohovani senzorti pomoci metod vyuZivajicich Gramianti pozorovatelnosti a
fiditelnosti? Jevi se mi, Ze by tato varianta postupu méla tu vyhodu, Ze v Gramianech
pozorovatelnosti a Fiditelnosti (pocitanych s pouZitim kompletni stavové matice) jsou
promitnuté i dal§i dillezité informace o soustavé, zejména pak Gtlumy jednotlivych
tvari.

o Druha otazka souvisi sprvni. Vychazelo pfi experimentech s modifikovanym
kritériem a navazujicich optimalizacich polohovani vhodné zohlednit v kritériu
maximalni pocet vyssich nezadoucich tvarti, nebo nikoliv?

e PH optimalizaci podélného fizeni popsané v kapitole 4.4.2 se vychazi z tradiéni
hierarchické struktury zobrazené na obrazku 4.12 a strukturovany regulétor (obr. 4.13)
je optimalizovan systémem HiFOO pro sadu modelii s riiznymi parametry (nelinearity
jsou zanedbané pii pfechodu od schématu 4.12 ke schématu 4.13). Byly koeficienty
ziskané touto optimalizaci pfi nasledné implementaci a testovani op&t navréceny do
kompletni hierarchické struktury (obr. 4.12) zahrnujici i zde se vyskytujici nelinearity?

® V kapitole 4 vénované zpétnovazebnimu fizeni stranovému a podélnému jsou v textu
strucné zmifovany fady soustav nékterych modeld. Chei poZadat disertanta, aby pro
kliové modely pouzité pro syntézu a pro verifikaci regulatori byly jednotlivé
uvaZované stavové veli¢iny béhem obhajoby detailngji vysvétleny i s ohledem na
jejich fyzikalni vyznam.

Zavér

Souhrnné se domnivam, Ze doktorska disertaéni prace pana Ing. Toméage Hanie zcela
spliiuje viechny vyttené cile, jakoZ i obecné naroky na odbornou troveti disertaénich praci.
Price ma velmi dobrou védeckou iroveti, zkoumané problémy rozebird velmi zevrubng a
piinasi nové zavéry s praktickymi disledky. I po formalni strince je zjevné napsana s velkou
pozornosti autora, ma slunou stylistickou troveri a vysokou grafickou kvalitu. Je vkladem do
vyzkumu zejména v oblasti optimalizace polohovani senzorti a aktuétort a v oblasti aplikaci a
optimalizaci robustniho fizeni.

Disertaéni prici proto plné doporucuji k obhajobé a za piedpokladu jeji tisp&§né
obhajoby doporutuji, aby panu Ing. Tom4si HaniSovi byl udélen akademicky titul
wdoktor® ve studijnim oboru ,Ridici technika a robotika® studijniho programu
wElektrotechnika a informatika®.

V Praze dne 17. bfezna 2012 prof. Ing. Zbyn&k Sika, Ph.D.
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