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Autor DP:  BC. JIRi KASPAREK
Nazev DP; OBOUSTRANNY NAHON DLOUHEHO KULICKOVEHO SROUBU

Oponent DP: Doc. Ing. Pavel Souéek, DrSc.

Celkova charakteristika prace:

- naro¢nost zadani a pfredlozeny rozsah odpovidaji narokim na diplomovou praci.
Diplomant porovnaval na pomérné slozitych matematickych modelech dynamiku svislé
osy vodorovné vyvrtavacky pfi jedno- a oboustranném nahonu kulickového Sroubu.
Vypocty proved| pro velky pocet kombinaci motor(, Sroubl a viozenych prevodl a
v zavéru na vybrané varianté ukazal, Ze oboustranny nahon muize dynamické
vlastnosti mirné zlepsit;

- nékteré partie vykladu jsou ponékud nepfehledné (napf. Casto nesouhlasi Cisla
obrazkll a tabulek s Cisly v doprovodném textu) a po jazykové strance se autor
bohuzel nevyvaroval hrubych chyb na udrovni zakladni Skoly (shoda podmétu a
pfisudku, sklonovani, vybrana slova po I interpunkce, zavorky, mala-velkda nebo
chybéjici pismena, neupliné véty atd.). Autor zfejmé neprovedl| zavéreCnou korekturu,
nebot nékteré chyby jsou nepfehlédnutelné.

Vyhrady a pripominky:

- k seznamu a znaceni veli€in: jednotkou mag. indukce je T (Tesla), Younguv (nikoliv
,Yanguv“) modul pruznosti, jednotkou stoupani ma byt h[m/rad], délkové miry zbyte¢né
stfidavé v metrech i v milimetrech, chybna jednotka gravitacniho zrychleni g[m/s] (str.41);

- str.19: moment setrvacnosti roste (neklesa!) s primérem, regulace neni samostatnou
Casti stroje;

- popis regulace v kap.2.2 je povrchni a s chybami. Rychlostni vazba nikdy neni odvozena

od konce mechanické struktury!

- kap.4: vyrok ,setrvacniky jsou reprezentovany hmotnymi body“ je nemistnym Zargonem
pfFi tvorbé dynamickych modelu;

- vobr.23 a obr.35 nejsou uvedeny tuhosti loZisek. Vyklad na str.48 je nejasny (stejné
symboly pro tahovou i krutovou tuhost);

- zajimavym terminem je ,moment setrvacnosti ve smyku G%

- pfi vypoCtu momentu setrvacnosti Sroubu K100x20 autor nespravné vychazi ze
jmenovitého (katalogového) priiméru 100mm a vychazi mu J=0,647kgm?, hmotnost 518kg.
Spravné by mél byt pouzit efektivni pramér (pfiblizné stfedni primér zavitu), ktery pro tento
Sroub s pllpalcovymi kuliskami &ini 91mm, takZe vyjde J=0,444kgm? hmotnost 429kg. Tyto
chyby se promitaji do vSech nasledujicich dynamickych vypoctu;

- v obr.26 a 27 jde jen o modely regulatord, nikoliv regulaénich smycek. Oproti tomu
autor dasledné uvadi u vSech frekvencnich charakteristik celych regulacnich smy¢ek mylné
nazvy ,pfenosy regulatord;

- model proudové regulace ma zbytecné velké pomérné tlumeni 0,7, coz nepfiznivé
ovliviuje nasledné naladéni rychlostniho regulatoru. Praxi Iépe vyhovuje kompletni model



vinuti motoru i s dopravnim zpozdénim ménice, vystizenym Paddého rozvojem 2.Fadu napfr.
podle lit.[7];

- vyklad na str.58 je zmateny: autor plete dohromady polohu s rychlosti a rychlost s
polohovou odchylkou;

- vtab.7 jsou zaménény kroutici momenty a momenty setrvaénosti;

- nejpodstatnéjSim nedostatkem prace je, Ze nepfehledna simulinkova schémata na
obr.24, obr.36 a obr.38 nejsou doplnéna nazornym zobrazenim spojeni modelu regulace a
mechanické struktury s vyznacenymi misty odvozeni zpétnych vazeb. Veli€¢iny na
demultiplexerech vétSinou nejsou uvedeny nebo nesouhlasi s uvodnim seznamem veli€in.
Napf. schéma na obr.36 by mélo korespondovat s obr.38, ale nelze vném najit
nejpodstatnéjsi veliCinu xs. Nezasvéceny cCtenaf se musi pouze domyslet, odkud je
odvozena polohova zpétna vazba, nebo co pfedstavuje veli€ina vs.

Otazky na autora:

- nahrada dynamickych vlastnosti kontinua na obr.19 a obr.20 je sice pfevzata z lit.[19],
ale autor by ji mél umét zdlvodnit. Jak?

- objasnéte postup volby malé femenice pro rlzné varianty oboustranného nahonu.
Nejasny vyklad totiz navozuje dojem, Ze pro vSechny velikosti motort je stejna;

- jaké jsou dlvody volby variant motori 2+5 u oboustranného nahonu, kde je jeden
motor 160Nm nahrazen dvéma motory 130Nm, resp. 90, 62 nebo 61Nm?
vysvétlete pojem ,celkové zesileni rychlostni regulace” z tab.6 na str.59.

Prohlaseni:
Diplomova prace splinuje zadani a doporucuiji ji k obhajobé.

10.8.2018 Podpis oponenta
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Jednotlivd hlediska zpracovdni diplomové préce navrhuji klasifikovat” :

OBOUSTRANNY NAHON DLOUHEHO KULICKOVEHO SROUBU

Hlediska A (1) B (1,5) C (2) D (2,5) E (3) F (4)
hodnoceni Vyborné Velmi dobre Dobre Uspokojivé Dostatecné | Nedostatecné
Splnéni pozadavka X
acill
Odborna droven

2o X
prace
Pracnost a variantnost
L X
reseni
Uroveri seznameni se X
stavem problematiky4
Usporadani a Uprava, X
jazykové zpracovani®

Diplomovou prdci navrhuji klasifikovat zndmkou®:
A (1) B (1,5) c (2) D (2,5) E (3) F (4)
Vyborné Velmi dobie Dobfe Uspokojivé Dostatecné Nedostatecné
10.8.2018

! Hodnoceni oznatte X v piisluiném policku klasifikaéniho stupné.
2 Hodnoceni odborné tGrovné préace by mélo zohlednit i mnoZstvi a vaznost chyb vyskytujicich se v préci.

* Hodnoceni pracnosti by mélo zohlednit podrobnost zpracovani (napk. konstrukéni nebo vypo&tové) vlastniho feseni, vice
variant vlastniho reSeni nebo zpracovani vétsiho objemu namérenych dat.
* Hodnoceni Grovné seznameni se stavem problematiky by mélo zohlednit zaméfeni rederée na fedenou problematiku
a vyuziti tuzemské a zahraniéni literatury a ovérenych informacnich zdroju.
> Hodnoceni usporadani a upravy by mélo zohlednit logiku ¢lenéni prace do kapitol, grafickou podobu a celkovou Upravu
prace, mnozstvi pravopisnych chyb a celkovy styl vyjadfovaciho projevu.
® vyslednou klasifikaci stanovte jako aritmeticky priimér hodnoceni s pfihlédnutim k celkové drovni préce.
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