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disertacni doktorské prace

Disertant: Ing. Jifi Volech
Nazev: Optimalizace a fFizeni lehkych a poddajnych mechanismu
s pfidavnymi aktuatory a senzory

Piedkladana disertacni prace byla vypracovana na Ustavu mechaniky, biomechaniky a
mechatroniky, Fakulty strojni CVUT v Praze. Prace je predloZena k obhajobé ve studijnim
oboru Mechanika tuhych a poddajnych téles a prostiedi. Rozsah prace je 98 stran, které jsou
rozdéleny do 10ti Kkapitol, véetné seznamu literatury spjaté s problematikou disertace a
publikaci autora prezentujicich jednak samotné vysledky disertace, tak i blizka témata z oblasti
fizeni poddajnych struktur dvou hlavnich skupin poddajnych mechanismi definovanych
autorem disertace. Rozsah prace odpovida jejimu zaméfeni.

V piehledu publikovanych praci autora je uvedeno celkem 23 piispévkd, které jsou
publikovany ve sbornicich zahrani¢nich a domécich konferenci ¢i technickych publikacich a
Casopisech nebo vyzkumnych zpravach. Rozsah publikaci disertanta je nebyvaly a autor tak
zcela jisté splnuje potiebné naroky na prezentaci vysledki své préace.

Téma disertace Ize charakterizovat jako velice aktualni a v mnoha ohledech stale
dokonale neprobadané. Rizeni a polohovani poddajnych struktur je velice silny nastroj pro
praxi. Prace je svym zamétenim tedy velmi aktualni.

V kapitole 2 se autor vénuje popisu souc¢asného stavu zkoumané problematiky, ktera se
zabyva jiz obecné znamymi metodami. Problematika pohonu poddajnych struktur je rozdélena
na sériové kinematické struktury, resp. roboty a na vlaknové redundantni mechanismy, resp. na
paralelni kinematické struktury.

V kapitole 3 disertant stanovuje cile diserta¢ni prace, které shrnuje do dvou hlavnich
bodil. K tomu poznamenavam, Ze hlavni cile nejsou dostate¢né struéné definovany a zbytecné
se na tomto misté opakuji nevyhody stavajiciho stavu, které jiz byly popsany v kapitole 2. Dil¢i
cile jsou pak nasledn¢ definovany dostate¢né piehledné.

V kapitole 4 a 5 se autor zabyva definovanymi cili pro sériové a paralelni kinematické
struktury. Pro ob¢ skupiny kinematickych struktur jsou provedeny virtualni simulace a vyvinuté
metody jsou pak realizovany experimenty na demonstratorech. Jde o stézejni kapitoly disertacni
prace, ktera se zabyva aktualni a malo probadanou problematikou, jejiz i ¢astecné vyiesSeni jisté
pfinese zvyseni aplika¢nich moZnosti uvedenych dvou skupin kinematickych struktur. ZvIaste
praktické vysledky na demonstratorech demonstruji dobrou shodu s vysledky virtudlnich



simulaci. Na tomto ale misté musim konstatovat, Ze s ohledem na rozsah moznych praktickych
aplikaci a uvadéné dilezitosti cili disertacni prace jsou uvedené praktické vysledky simulaci
zna¢n¢ podhodnocené. Praktickym vysledklim jsou v praci vénovany pouze dvé stranky pro
experiment se sériovym demonstratorem a tii stranky pro experiment s paralelni kinematickou
strukturou. Pfi€emz neni z prace dostate¢né jasné, na jakém demonstratoru byly experimenty
pro vlaknovou strukturu provedeny, i kdyz je na obr. 45 a 46 jeho Castecné zobrazeni. Celkovy
piehled skuteéného demonstratoru chybi. Piedpokladam vsak, Ze disertant bude mit dostate¢ny
prostor pro prezentaci experimentt pii obhajobé prace.

V kapitole 6 a 7 jsou uvedeny dusledky pro rozvoj védy a pro pramyslovou praxi.
V zavérecné kapitole 8 je zhodnoceni cilti a je konstatovano jejich uspésné splnéni.

Prace popisuje velmi slozitou oblast teorie, ktera je praxi také velmi zadana. Velkym
pfinosem prace je také to, ze hledd metody a zptsoby zproduktivnéni systému sériovych a
paralelnich kinematickych fetézct, tak ¢asto pouzivanych v praxi. Disertant pln¢ prokazal své

schopnosti samostatné fesit problém v Sirokém spektru problematiky, jak na teoretické trovni,
tak pfi jeho praktickém feSeni. Tim disertant prokazal svoji schopnost védecky pracovat.

Drobnou vytku mam vSak k mnozstvi predlozené literatury v kapitole 9. Podle mého
nazoru neni nutné uvadet ndsobny vycet literatury pro jednu a tutéz problematiku, napt. pro
zdiraznéni poddajnosti sériového kinematického fetézce. Staci uvést odkaz na stéZejni
publikaci. I kdyZ rozsah prace odpovida jejimu zaméfeni, ocekaval bych pravé s ohledem na
velmi obsahly piehled publikaci vcetné rozsahlé publikacni Cinnosti disertanta vétsi rozsah
disertace. V predlozené praci jsem vSak neshledal zadné zasadni vécné ani formalni chyby.
Prace je po strance obsahové i formalni vypracovana prehledné a splituje naroky na tento druh
praci, i s ohledem na vyse uvedené pfipominky.

Dotazy:

- Pti aplikaci sériovych kinematickych fetézcti se zpravidla pouziva pramyslovych robotl
renomovanych firem. Jsou vami vyvinuté metody pouzitelné 1 v téchto ptipadech? Co je pro
pouzitelnost vaSich metod Vv téchto ptipadech tfeba provést, piipadné jaké technologicko-
konstrukéni zmény je nutno provést?

- V préaci neni vyrazné zdokumentovan fidici systém pohonu obou demonstratort. Jak byste
tento problém, mysleno jaky hardware a software byste pouzil v ptipadé konstrukce a vyroby
jednotcelové realizace primyslové aplikace, jste-li feSitelem konkrétniho tkolu ve vyrobni
firmé? Jsou vase metody aplikovatelné pouze na urcitého vyrobce elektroniky?

Zaver:

Prace disertanta piispiva k feSeni aktudlni problematiky. Pti feSeni prace autor pouzil
odpovidajicich modernich postupi a metod. Disertantovi se podatilo splnit vyty¢ené cile a
ptispét k rozvoji pouzitych metod 1 celého oboru.



Jsem presvédcen, ze disertacni prace ,,Optimalizace a fizeni lehkych a poddajnych mechanismi
s piidavnymi aktuatory a senzory* doktoranda Ing. Jitiho Volecha odpovida pozadavkim na
udéleni titulu Ph.D. a praci doporucuji k obhajobé.
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prof. Ing. Miroslav Vaclavik, CSc.
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