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Hodnoceni diplomové prace oponentem

Nézev préce: Vyhybkovy prestavnik pro modelovou Zeleznici
Student: Bc. Zden&k ZEMAN |  sw.&o: | E11N0O0SSP
Oponent: Ludék Elis
Kritéria hodnooeni prace oponentem Max. body Pfid&lené body

SpInéni zadani prace (posuzuje se i stupen kvality spinéni) 25 21

Odborna Groven prace 50 32
Interpretace vysledki a jejich diskuze, pfip. aplikace 15 11

Formalni zpracovani prace, dodrZzovani norem 10 7

Hodnoceni obsahu a kvality préce, pfipominky:

Hlavni tkol prace (navrhnout a ovéfit prestavnik pro modelovou vyhybku napodobujici chod skutecné vymény)
byl spinén, i kdyZ ze se mu vénuje pouze tfetina prace a jedna se o redeni, které stale neodstrariuje problém s
detekci koncovych poloh jazyk{ vyhybky vlivem opotfebeni Ci znetisténi.

Program je schopen se adaptivné pfizplsobit na rlizné typy vyhybek, ovSem optimalni nastaveni jiz neni v
mikrokontroléru uloZeno. Lepsi piehlednosti a orientaci v programu by pfispél vyvojovy diagram.

TéméF dvé tretiny prace vénované popisu reélnych vyhybek a prestavnik(l jsou zpracovény na velmi dobré
urovni, coZ sv&ddi o schopnosti diplomanta pracovat s odbornou literaturou.

Po formalni strance je prace pfijatelna, snad s vyhradou velmi neobratného vyjadfovani, které nékde vede a? k
nesrozumitelnosti. Celkovy dojem také sniZuje $patna kvalita nékterych obrazkd, nebo jejich nepfiméfena
velikost (obr. 1.1, obr. 3.2, obr. 3.4).

Zavérem konstatuji, Ze zadani bylo splnéno v celém rozsahu.

Dotazy oponenta k prad:

Je mozne pro detekci krajni polohy pouZzit jiné metody nez vodivého spojeni jazyk-opornice, tedy obdoba
koncového kontaktu (uvazujte ideaini chod servopohonu)?

Jak by musel byt upraven pohon vyhybky, aby bylo mozné priibézné sledovat polohu jazykd?

Lze jako pfestavnik pouzit modeldfské servo aniz by muselo byt upraveno?

Diplomovou praci hodnotim klasifikaci velmi dobFe (podie klasifikatni stupnice dané smérnici dékana FEL)
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