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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Prace se zabyva implementaci obrobkové dotykové sondy do priimyslového robotu fizeného CNC fidicim systémem pro
obrabéci stroje. Tato konfigurace vyZaduje jiny postup v zapojeni sondy nez u béZzného obrabéciho stroje, protoze CNC
fidici systém je propojen s fidici jednotkou robotu pouze pomoci komunikacni sbérnice. Dotykova sonda je v ramci DP
navic pouzita pro efektivni automatickou identifikaci presnych poloh lGzek v zasobniku nastrojl. Vzhledem k implementaci
do realného robotu a verifikaci navrzeného feSeni se jednd o ndrocnéjsi téma.

Spinéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Autor provedl resersi v oblasti méreni dotykovymi sondami i v oblasti priimyslovych robotd fizenych CNC fidicim
systémem. Dale autor provedl| redlnou implementaci dotykové sondy do primyslového robotu a analyzu pfesnosti méreni
pomoci nékolika kalibracnich kouli v pracovnim prostoru robotu. Na zavér vytvoril postup automatické identifikace poloh
zasobniku nastrojli pomoci primyslového robotu a propojeni s tabulkou nastroja v fidicim systému Siemens Sinumerik.
Nicméné by bylo dobré se v kapitole zamérené na analyzu presnosti méreni vénovat také vlivu ¢asového zpoZzdéni signalu
od dotykové sodny a provést detailnéjsi popis testovani vytvorené automatické kalibrace zasobniku nastroju. | pres
uvedené vsak bylo zadani prace splnéno.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace C - dobfe

Posudte, zda byl student béhem feseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své reseni pribézné konzultoval a
zda byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prace.

Autor na feSeni prace nepracoval zcela pribézné, znacna Cast prace byla vytvorena az v samém zavéru a za znacného Usili
studenta. Nicméné téma redlné implementace dotykové sondy do primyslového robotu fizeného fidicim systém Siemens
Sinumerik ve verzi Run MyRobot Machining neni vyrobcem dobre zdokumentovéna a vyZadala si fadu vedlejsich aktivit,
které musel student zvladnout.

Odborna uroven C - dobre

Posudte uroveri odbornosti zavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Odbornou Uroven prace povazuji pfimérenou. Autor musel zvladnout fadu probléma spojenych s uvedenim do provozu
realného zafizeni. Mohl se vSak vice vénovat testovani automatické kalibrace pozic zasobniku nastroju.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobie

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace je ¢lenéna srozumitelné a obsahuje vSechny zakladni nalezZitosti. Jazykové je prace na dobré drovni, i kdyZz nékteré
pouzivané vyrazy jsou hlre Citelné a zaslouzily by si jasnéjsi formulaci. Oznacovani obrazka, graf a tabulek by bylo dobré
sjednotit a u nékterych grafli zlepsit Citelnost a porozumeéni pro ¢tenare.
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Vybér zdrojti, korektnost citaci B - velmi dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivdni studijnich materidli k feseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Student v ramci ziskavani informaci vyuZil fadu zdroju, které v praci cituje korektné.

Dalsi komentaie a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zavérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledku, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlini zrucnosti apod.

IIl. CELKOVE HODNOCENIi A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

PredloZend prace popisuje implementaci dotykové sondy do primyslového robotu KUKA fizeného Fidicim
systémem Siemens Sinumeri 840D sl v reZimu Run MyRobot Machining. Soucasti prace je nejen vlastni uvedeni
dotykové sondy do provozu a propojeni s fidicim systémem robotu i CNC, ale také analyza presnosti a vyuziti pro

vevs

student se pfi jeho reSeni musel vénovat radé technickych disciplin. Celkové praci hodnotim jako dobre
zvladnutou, nicméné s vyhradami k soustavnosti v feSeni prace.

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném C - dobfe.
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