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=  PFistup studenta k reSené problematice

Diplomantovym ukolem bylo vypracovani koncepcniho navrhu polohovaciho zafizeni pro
akustickou intenzitni sondu pro zadavatele Doosan Bobcat EMEA s.r.o. Podrobné je
zpracovana reSerSni Cast obsahujici popis metodiky akustickych méfeni a porovnani
dostupnych zafizeni pro mapovani akustického pole. Prakticka ¢ast obsahuje navrh vlastniho
jednoucelového manipulatoru pro akustickou intenzitni sondu, ktery je porovnan
s kolaborativnim robotem UR10 od firmy Universal Robots. Diplomant se v ramci této prace
musel seznamit s vyvojafskym prostfedim LabVIEW, které slouzi ke komunikaci s fidici
platformou cRIO pouzivané pro ovladani pohont navrhovaného manipulatoru. Diplomantova
prace obsahuje velké mnozstvi odborné literatury, pouzitych norem a podklad( od vyrobcu.

= Zvoleny postup reseni

Diplomant na zakladé rozboru zadanych parametr navrhl Sest odliSnych kinematickych rfeseni
polohovaciho zafizeni. Vybér nejvhodnéjSi varianty provedl na zakladé Sesti zvolenych
parametru. Z analyzy vybranych parametrt vysel nejlépe manipulator €. 2, ktery je slozen ze
dvou na sebe kolmych linearnich os. V navazujici ¢asti se diplomat zabyva konstrukénim
feSenim této varianty (vybér linearnich os, dimenzovanim pohonu linearnich os a pevnostni
kontrolou horizontalni osy). Vysledkem je uceleny navrh jednoucelového manipulatoru, ktery
diplomant porovnava s dostupnym komercnim feSenim v podobé kolaborativniho robota. Pro
dodrzeni zadanych parametr diplomant vybral vhodné rozméry robota a ovéfil dosazitelnost
pozadovaneho pracovniho prostoru. V zavéru prace se autor vénuje navrhu fidiciho systému,
vytvofeni Fidiciho programu a uzivatelského rozhrani. Odladéni napsaného programu pro
fizeni pohont linearnich os diplomant provedl pomoci naprogramovani simulace Software in
the loop.

= Dosazené vysledky, jejich prinos a praktické vyuziti

NavrZzené polohovaci zafizeni pro akustickou intenzitni sondu spliuje vSechny zadané
parametry a Ize jej s drobnymi Upravami pouzit pro praktickou realizaci manipulatoru.
Soucasti prace je také funkéni uzivatelské rozhrani slouzici k fizeni manipulatoru.

= Grafické zpracovani (Uprava) a prehlednost prace

Rozsah a logicka stavba prace odpovida pozadavkim kladenych na uroveri diplomové
prace. Pro lepsSi pfehlednost by bylo vhodné zadané parametry a nékteré vysledky uvést
v pfrehledné tabulce a ne pfimo v samotném textu. Z hlediska formalni stranky se v praci
nachazi nékolik preklepl a v nékterych pfipadech jsou pouzity pocestélé anglické pojmy —
napr.: “airflow” — pratok vzduchu.



=  Pfipominky k diplomové praci

Presnost pohybu koncového bodu je uvazovana pouze v roviné polohovani sondy. Vzhledem
ke konstrukénimu feSeni polohovaciho zafizeni miUze dojit ke zkrouceni kolem horizontalni
linearni osy. V dusledku tohoto vychyleni je nutné fesit pfesnost polohovani i pro tfeti osu.

=  Qtazky na studenta k zodpovézeni u obhajoby

Modalni vlastnosti celé konstrukce mohou mit zasadni dopad na fizeni a pfesnost polohy
koncového bodu polohovaciho zafizeni. Co za mozné pfistupy lze zvolit pfi eliminaci
vlastnich frekvenci soustavy?

V praci je strucné diskutovan vliv konstrukce manipulatoru na akustické méreni. Jakymi
dostupnymi Upravami Ize dale snizit ovlivnéni naméfenych dat od manipulatoru?

=  ZavéreCné hodnoceni

Predlozena diplomova prace poskytuje uceleny nahled na navrh polohovaciho zafizeni,
drobné formalni nedostatky neubiraji na velmi dobré technické urovni a dosazenych
vysledcich. Diplomant pfedvedl, Ze je schopen vyuzit poznatky ziskané v ramci studia a

samostatné feSit inzenyrské problémy z praxe. Navrhnuté polohovaci zafizeni splfiuje
pozadované parametry a muze byt pouzito s drobnymi Upravami pro akusticka méfeni.

Prohlaseni:
Diplomova prace splnuje zadani a doporucuiji ji k obhajobé.
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NAVRH KLASIFIKACE:

Jednotlivd hlediska zpracovdni diplomové prdce navrhuji klasifikovat? :

Hlediska A (1) B (1,5) C (2) D (2,5) E (3) F (4)
hodnoceni Vyborné Velmi dobie Dobie Uspokojivé Dostatecné | Nedostatecné
Splnéni pozadavki X
acill
Odborna uroven

. o X
prace
Pracnost a variantnost
Y s X
reseni
Uroveri seznameni se X
stavem problematiky*
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 Dobie Uspokojivé Dostatecné Nedostatecné
X
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Podpis oponenta

! Hodnoceni oznaéte X v ptislusném poli¢ku klasifikaéniho stupné.
2 Hodnoceni odborné Grovné prace by mélo zohlednit i mnoZstvi a vaZznost chyb vyskytujicich se v préaci.
3 Hodnoceni pracnosti by mélo zohlednit podrobnost zpracovani (napf. konstrukéni nebo vypoé&tové) vlastniho feseni, vice
variant vlastniho feseni nebo zpracovani vétsiho objemu namérenych dat.
4 Hodnoceni Urovné sezndmeni se stavem problematiky by mélo zohlednit zaméfeni reder$e na fedenou problematiku
a vyuziti tuzemské a zahranicni literatury a ovérenych informacnich zdroja.
5 Hodnoceni uspofadani a Upravy by mélo zohlednit logiku &lenéni prace do kapitol, grafickou podobu a celkovou Upravu
prace, mnozstvi pravopisnych chyb a celkovy styl vyjadfovaciho projevu.
6 Viyslednou klasifikaci stanovte jako aritmeticky préimér hodnoceni s pfihlédnutim k celkové Grovni préce.
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