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Komentare k diplomové praci:

Diplomova prace je piimo zacilena na ¢innosti vedouci k nadvrhu, konstrukci a vyrob¢
efektoru robota pro manipulaci dvefti osobniho automobilu v rdmci svafovaci linky. Uvadén
a rozpracovan je prave jeden navrh, ktery je i koneénym fesenim. Autor nabizi metodu
pneumatického uchopeni, vyuziva pro konstrukci taktéz normalizovany modularni systém
ramu EURO-GREIFER TOOLING. Jde o konstrukéné jednoduché feSeni s minimalnim
poctem nenormalizovanych ¢lenti. Pozorovat lze za timto postupem urc¢itou zkuSenost
autora nebo kolaboraci v ramci tymu.

Na druhou stranu praci musim vytknout, ze mnohé ze stézejnich tdaji se obtizné
dohledavaji (v obrazcich s drobnym pismem, bez piekladu, na vykresech nikoli vSak v textu
DP,..), komentai k jednotlivym krokiim v praktické ¢asti neni obsahly. Pouzité cita¢ni
zdroje nezahrnuji vedoucim prace doporucovanou literaturu. Dale, robot od firmy Kuka je
vybran na zaklad¢ analyzy jen statického a dynamického zatizeni. Nenormalizované prvky
jsou programovany s nedostate¢né definovanymi technologickymi parametry, neni uvadén
CNC stroj/centrum ani fidici systém. Materidl polotovaru (str. 55) je popsan pfili§ obecné
(,;ocel* je siroky pojem). Finalni koncovy efektor (obr. 73 a 74) neni nikde v textu zminén.
Sporné je splnéni cile prace ,,posouzeni efektivity vyroby .., jez autor spatfuje ve sprave
konstrukénich a vyrobnich digitalnich dat pro technologicky proces a ptipadnou opravu
opotiebenych, nefunkénich prvkl. Neni v§ak porovnavam a hodnocen vici standartni
vyrobé, coZ je pojem, ktery by autor mél téz definovat.

Celkove¢ praci hodnotim jako dobrou. Vystupy prace mohou slouzit k funkénimu feseni
efektoru. Autor splnil cile prace s vyhradami a praci doporucuji k obhajobé.

Otazky oponenta diplomové prace:

Pro frézovani je vyuzivan néstroj ,,TO1 frézovaci hlava D10R1 osazena 4 vyménitelnymi
bfitovymi destickami® (str. 56, 57). O jaky nastroj jde (frézovaci hlava), jakou geometrii
maji pouZité biitove destiCky?

Primyslovym robotem je vybran Kuka 120 R2500, jaké je opakovatelnost a piesnost
polohovani? S jakym taktem robot pracuje?

Ve Zliné dne 24. 05. 2019

Podpis oponenta diplomové prace
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