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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani

vewvs

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Zadani diplomové prace obsahuje komplexni skupinu ukolli zamérenych na problematiku tvorby nahradniho matematického
modelu pro predikci energetické spotifeby primyslového robotu. Kromé sestaveni dynamického modelu primyslového
robotu obsahuje také verifikacni méreni a navrh systému pro dlouhodobé méreni energetické spotieby. Z tohoto pohledu
hodnotim zadani prace jako naro¢néjsi.

SpInéni zadani

splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pripadné 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.

Prace celkové splniuje zadani. V praci je nicméné vénovano pomérné malo prostoru resersi v oblasti identifikace
dynamickych parametr( prdmyslovych robotl. Mensi nejasnosti ddle vyvstavaji v oblasti definice identifikace dynamickych
parametr(, kdy jsou jako tyto parametry oznacovany pouze hmotnosti, momenty setrvacnosti a tfeni. Do dynamickych
parametr( je vSak nutné obecné také zahrnout také strukturalni chovani (vl. frekvence a tvary) mechanické struktury a
dynamické chovani a parametry komponent pohonu. Pro potfeby prace je vSak feSeni zaloZzené na zjednoduseném modelu
tvofeném tuhymi télesy ramen robotu dostatecné.

Zvoleny postup Feseni

spravny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Zvoleny postup feSeni je spravny. Student nejdrive vytvoril nahradni matematicky model, tento model poufZil pro identifikaci
parametr( primyslového robotu (hmotnosti, momenty setrvacnosti, tfeni) a nasledné mérenim ovéril. Nicméné v nékterych
Castech je prace trochu neprehledné ¢lenéna. Doporucil bych spise ¢lenéni odpovidajici zadani prace, kde je seznam ukoll a

tim i kapitol jasné definovan.

Odborna uroven

B - velmi dobre

Posudte uroven odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat

ziskanych z praxe.

Student prokazal schopnost fesit narocné a komplexni inZenyrské projekty s vyuZitim znalosti z pribéhu studia a z odborné
literatury. Nékteré vyroky v diplomové praci jsou ale ukvapené a bylo by dobré se jim vyvarovat nebo podat hlubsi
vysvétleni, napr. presnost robotu KUKA KR5 neni 0,04 mm, ale jedna se o opakovatelnost najeti do polohy, pfesnost je
radové horsi; pfevodovky nejsou u robotu pouZity pro zvyseni presnosti polohovani, ale z divodu moZnosti pouZziti
kompaktnéjsich pohon( a regulace, naopak prevodovky vnaseji do pohybu robotu nepfiznivé dynamické projevy;
servomotory nejsou pfimo vybavovany sondami pro méreni proudu, tento proud se méfi ve frekvenénim ménici;
matematicky model robotu je 2. fadu, v praci uvedeno 12. fadu atd.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace A - vyborné

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

V praci jsem nezaznamenal vyznamné formalni a jazykové chyby, formalni Uprava je na Urovni odpovidajici diplomové praci.
Jen bych doporudil pouzivani vyrazu ,,pridmyslového robotu” namisto ,primyslového robota“.
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Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivani studijnich materidalt k rfeseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledku a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Student vyuZival relevantni zdroje. Nicméné zejména v Uvodni ¢asti by bylo dobré vénovat vice pozornosti resersi.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného rfeseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zru¢nosti apod.
Vytvoreny a identifikovany model prliimyslového robotu pomérné dobie odpovida skutecnému méreni pro trajektorii, na
které byl identifikovan. Ocenuiji, Ze student proved| také méreni na jinych trajektoriich, na kterych sice neni shoda tak
patrna, nicméné je proveden rozbor vzniku moZnych odchylek. Uroveri dosaZenych vysledk( je dle mého nazoru vysoka.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

Vyvoj modelu primyslového robotu pro predikci energetické spotreby realného stroje je dlleZitym tématem,
které bylo v rdmci diplomové prace systematicky reseno za poutziti ziednoduseného modelu.

Otdzky:

- Jevzorkovaci perioda 40 ms pro méteni proudu dostateéna? Spicky proudu nemusi byt pfi takovéto
vzorkovaci frekvenci zaznamenany, i kdyz zpUsobi velkou spotfebu elektrické energie. V praxi se pouziva
méreni, kdy je proud vzorkovan s rychlosti napf. 1 ms a spotfeba je v rastru ukladani (napr. 40 ms)
integrovana. Bylo by toto moZné provést i v tomto pFipadé?

- Jakjsou data o aktualné odebiraném proudu ¢tena pomoci karty WAGO 750 synchronizovana s pohyby
robotu a se zaznamem z Trace? Ma PLC Siemens k dispozici informaci o za¢atku méreni pomoci néjakého
triggeru?

- Data z méficiho PLC jsou ukladdana pomoci Aplikace DEPO. Je tato aplikace schopna ukladat online také
data z fidici jednotky robotu? Jedna se o proudy jednotlivych motord.

- Jedna se v ptipadé matematického modelu skutecné o inverzni dynamickou ulohu? Dle Vaseho tvrzeni
jsou zadany polohy, rychlosti a zrychleni jednotlivych kloubl a jedna se o vypocet sil. Inverzni dynamicka
uloha by méla mit za ukol vypocet sil, zrychleni, rychlosti a natoceni jednotlivych kloub( na zakladé
znalosti trajektorie, rychlosti a zrychleni koncového efektoru robotu.

- Byly dynamické rovnice feSeny i jinymi metodami nez metodou nejmensich ¢tverci? Byly vysledky
opakovatelné i pfi méreni stejné trajektorie — vliv pasivnich odpord je v ¢ase konstantni?

- Jak byl sestaven model - 3D model se tfenim?

- Obrazek 7.1 — jsou pribéhy méreni pro pohyb vidy jedné osy nebo jsou grafy vyneseny pro spolecny
pohyb vsech kloub(? Jaky byl pribéh polohy, rychlosti a zrychleni jednotlivych kloubl a koncového
efektoru pfi méfeni a simulaci na téchto obrazcich?

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Datum: 5.6.2017 Podpis:
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