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Hodnoceni diplomové prace oponentem

Nézev prace: Navrh robotického pracovisté pro ohybacku vodi¢d
Student; Bc. Josef VIKTORA | sw&sl: | E17N0030P
Oponent: Ing. Jindfich Kfivka
Kritéria hodnoceni prace oponentem Max. body Pfidélené body

Splnéni zadani prace (posuzuje se i stupen kvality splnéni) 25 25

Odborna uroven prace 50 45
Interpretace vysledk( a jejich diskuze, ptip. aplikace 15 9

Formalni zpracovani prace, dodrzovani norem 10 7

Hodnoceni obsahu a kvality prace, pfipominky:

Prace se zabyva navrhem robotického pracoviste, pro vytvafeni pocinovanych spon z médéného dratu za
pomoci Sestiosého robotu FANUC LR MATE 200 iD.

V teoretické Casti student popisuje zakladni pojmy z oboru a detailn&ji se vénuje oblasti kloubovych robotd. V
textu je odkazovano na mnoho informacnich zdrojl (zejména elektronickych) ze kterych student Cerpal
informace.

V praktické Casti prace jsou popsany jednotlivé funkCni bloky pracovisté a postup principu vyroby spony pomoci
robotu. Kladné hodnotim, Ze je popis dopInén o autorovo grafickou vizualizaci 3D modeld a fotografii
jednotlivych prvku vyrobnlho Fetézce. Dale autor rozebird programové vybaveni robotu a jeho Fizeni.
V textu postradam detailn€jsi popis praktickych zkuSenosti s provozem robotického pracovisté. Za tyto
informace Ize povazovat pouze tabulku s ¢asovou narocnosti jednotlivych operaci.

V posledni Cisti je zhodnoceni ekonomické naroCnosti pofizeni robotu a jeho naklady na provoz, kde se jevi
robotické pracovisté jako efektivni investice.

V praci jsou misty preklepy, které trochu kazi celkovy dojem z jinak precizné a Ctivé napsaného textu.

Celkove je prace pekna a budi dojem profesionalniho inzenyrského pfistupu k feSeni zadaného Ukolu. Praci
hodnotim celkovou znadmkou VYBORNE.

Dotazy oponenta k praci:

1. ZvaZovali jste navrZeni Cisté mechatronického vyrobniho fetézce bez vyuZiti kloubového robotu. Zde by se
nechaly jednotlivé ukony Fetézit a rychlost vyroby by byla oproti robotu nejspiSe nasobna.

2. Jaka je doba nutna pro pocinovani koncu skoby. Pomohlo by predehfati koncd skob pred namocenim do
lazné? Mohla by mit potom lazef mensi teplotu?

3. Jak je stabilni stdl s pohybujicim se robotem -> konstrukce z fotografie budi dojem, Ze stdll by mohl byt
masivnéjsi nebo ukotveny napk. ke zdi. Je z tohoto diivodu téZz omezeno maximalni zrychleni pohont robotu (v
praci piSete, ze vyuzivate 50% rychlost po celou dobu operace)?

4.V kapitole 3.1. piSete, Ze I/O jsou typu s otevienym kolektorem a v té samé vété tvrdite, Ze vystup pfipojuje
24 V (tedy, zZe je typu push-pull). Co je spravné?

5. Napada Vas jak doplinit robota o zpétnou vazbu, Ze byl drat ustfizen? Je méfeni tlaku v pneumatickém
rozvodu dostatecné?

6. Nemél by mit robot zpétnou vazbu, napf. ve formé tlacitka, Ze obsluha vykonala pravidelnou udrzbu
pracovisté Zldoplnenl lazne, cisténi,. )?

Diplomovou praci hodnotim klasifikaci vyborné (podle klasifikacni stupnice dané smérnici dékana FEL)
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