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Slovni vyjadfeni oponenta prace a otazky na autora prace

Cilem predlozené diplomové prace bylo navrhnout viceosé polohovadlo pro robotické svafovani, spliujici
parametry pro danou aplikaci a technologii.

V uvodu se autor vénuje resersi, ve které uvadi rozdéleni stavajicich feSeni polohovadel podle riznych
parametra - typicky s ohledem na druh polohovani, na pocet os, na bezpecnost podle uvazovaného typu
technologie, na pocet stanovist, na rozsah a rychlost polohovani, na nosnost, na potfebnou piesnost (z
hlediska technologie), na zvolené¢ pohony os, na zvolené pievody os.

Jako zadklad pro nasledny navrh samotného technického feSeni je reSerSe uceln€ zpracovana. Pouze
podkapitoly 1.6.2 - Boc¢ni ville v zdbéru ozubeni a 1.6.3 — Zptsoby redukce boc¢ni viile v zdbéru ozubeni,
které jsou soucasti obecné kapitoly tykajici se pfesnosti polohovani, by bylo vhodnéjsi z hlediska
prehlednosti presunout do samostatné kapitoly o ozubenych pifevodech nebo do samotného navrhu
polohovadla.

Koncepéni a konstrukéni navrh polohovadla autor vypracoval podle pozadavki specifikovanych v kapitole
2 s ohledem na uvazovanou technologii (MIG/MAG) a splnil zadani diplomové prace. Konstrukéni navrh
autor spravné podpofil navrhovymi vypocty, kontrolnimi vypocty komponentii a celkl jednotlivych os a
statickou analyzou metodou konec¢nych prvkii polohovadla jako celku, pfi¢emz z hlediska parametrii
technologie byly dynamické ucinky pusobici na konstrukci zanedbany.

Jednotlivé grafické vystupy z MKP vypocti by bylo vhodné doplnit o detailnéj$i popis zobrazovanych
veli€in a jednotek (typicky u vystupl analyzy tuhosti na stran¢ 49 a 50, kde neni dostate¢né zdiraznéno v
jakém sméru/smérech je vysledna deformace referencniho bodu/bodli). Zaroven s ohledem na srovnavané
hodnoty vysledné deformace referenéniho bodu/bodli pifi zatizeni symetricky na obou strandch
polohovadla nebo nesymetricky na jedné strané polohovadla, neni uvedeno u zadaného parametru
presnosti polohovani 0,75 mm na ramenu R=500 mm, zda se jedné o hodnotu pro symetrické/nesymetrické
zatizeni polohovadla.

Navrzené technické fesSeni tedy splituje zadani prace a zarovenn dokazuje autorovo pochopeni a osvojeni
konstrukénich principli. AZ na nékolik pouzitych netechnickych vyraza a slovnich spojeni (napf.: str. 35 -
vyraz ,,dovateny®, str. 44 — slovni spojeni ,,vstupni hodnoty jsou hrub¢ orientacni*) je prace zpracovana
peclivé a prehledné.



Lze fici, ze vysledny navrh je funkéni (v rdmci realizace byla ovéfena celkova funkcnost polohovadla a
zarovenl bylo mozné experimentalné ovétit dosazitelnou presnost polohovani).

Po grafické strance nelze praci nic vytknout, autor doprovazi jednotlivé kapitoly grafikou dostatecné.
Prace je doplnéna technickou dokumentaci a rozsahlymi ptilohami s technickymi tdaji a vypocty. V
zéaveru prace autor shrnuje obsah jednotlivych kapitol bez diirazu na konstatovani o splnéni stanovenych
cili. Pfesto nelze nez konstatovat, Ze cile prace byly splnény a praci doporucuji k obhajob¢.

Otazky:

1. Na zacatku kapitoly 1.6.3 je zminéna potfeba zmenSeni bocni vile ozubeného ptevodu z divodu
piesnosti vysledného polohovani polohovadla.

Jak by se zmenSeni bocni ville projevilo na intervalu mazani ozubeného ptevodu?

Jaky by byl doporuceny druh a parametry mazéani v tomto piipadé?

2. Z jakého diivodu byly na vSech osach pouzity prevody s ozubenymi koly, kdyz se nabizi na osach 4 a 5
pouziti jiného zavedeného pirevodového mechanismu — hypocykloidni pfevodovky, ktera je vyuzivéna na
jednoosych polohovadlech a robotech?
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