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Pristup studenta k feSené problematice

Teoreticka ¢ast diplomové prace se stru¢né, ale vécné spravné zabyvéa zakladnimi principy
ultrazvukové metody, a také vybrané NDT metody, kterd je soudasti zadani. Nasledna
reSerSe ma za cll pfipravit technické podklady pro posouzeni finalniho feseni. Vétsina
reserse je zaméfena na robotické systémy, ale ve vysledku je vybrano fegeni zaloZené na
principu manipulatoru. V této &asti bych otekaval resersi tykajicl se Fizenl manipulatorl a
nasledné zevrubné porovnani obou principll s posouzenim jejich vyhod a nevyhod z pohledu
ultrazvukové metody, konstrukce, slozitosti vyroby a vyrobnich nakladl. PFinejmensim
z pohledu principu ultrazvukového testovani byl ve vysledku zvolen manipulétor pouze pro
metodu odrazovou, ktery neumozriuje pouziti priichodové metody, zatimco manipulator pro
metodu prichodovou by mohl pracovat i v reZimu metody odrazové. Prakticka &ast, tykajici
se konstrukéniho navrhu je rozsahld a zaméfuje se na podstatné prvky, které je tfeba u
tohoto typu zafizeni Fesit.

Zvoleny postup reseni

Hlavni &ast fesen je opravnéné zaméfena na dynamiku a vykon pohonil, pfesnost zafizeni a
odméfovani polohy. Dynamika osy Y, zejména pak osy Zje vzhledem k navrzenému
zpusobu skenovani naddimenzovana. Pohonné jednotky jsou vybrany od vice vyrobed, ale
v praxi je vyhodnéjsi z dlvodi uceleného systému Fizeni i servisnich zasah( pouzit jednoho
vyrobce. Re$eni mostu je vhodné jestd optimalizovat odleh&enim materialu a tim snigit
nesenou hmotu, potazmo vykon pohonnych jednotek. Konstrukce osy A se jevi jako méné
tuha. Z pohledu defektoskopie je pravdé&podobné, Ze bude potieba jesté daldi osa pro naklon
ultrazvukovych sond v ose kolmé na osu A. Doporu&oval bych provést simulace namahanf a
tuhosti konstrukce pfi maximainf zatézi. Navrzeny manipulator je koncipovan velmi robustné,
ale v principu spravné, v praxi lze nalézt podobné funk&ni konstrukce, avéak vyrazné lehdl.

Dosazené vysledky, jejich pfinos a praktické vyuziti

Navrzeneé feSeni manipulatoru Ize vyuZit jako koncept pro ultrazvukové testovani odrazovou
metodou velkych mirné zakfivenych dili. Vzhledem k zadani, kde je uveden poZadavek na
univerzainil pouzitl manipulatoru, by bylo pfnosn&j§i navrhnout manipulator pro
ultrazvukovou prichodovou metodu a rozpracovat koncept nakléapéni ultrazvukové hlavice ve
dvou osach. Pro uvedeni do praxe bude nutné odlehéit most, sjednotit vyrobce pohon(,
rozpracovat do detailu a pfidat prvky jako je vana, vodni hospodarstvi, kabelové noside,
pfipevnéni elektro prvkl a ochrannych prvk(.

Grafické zpracovani (Uprava) a piehlednost prace

Prace je logicky uspofadana, uvedené tabulky a obrazovd dokumentace je dostateéné
vypovidajici. V &asti, ktera je vénovana konstrukénimu navrhu je az zbyte&n& mnoho
vypoctl, které by stadilo uvést pouze v pifloze. Naproti tomu neni vZdy jasné, jak byly
ziskény vstupni Gdaje (o hmotnostech) a jaké byly dlvody volby vyrobce vybranych
komponent.
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= Pfipominky k diplomové praci

- Prace obsahuje relativng& malé mnoZstvi chyb a pfeklepu.

-V préci chybi srovnani vyhod a nevyhod robotickych a CNC systémd.

-V &asti vénujicl se pohybové jednotce osy X je jednou po&itano s hmotnosti bremene 1300
kg a podruhé 2700 kg, aniz by bylo jasné vysvétleno, o jaka bfemena se jedna.

- Zivostnost linearniho vedeni osy X je velmi nizka, pouhych 478 hodin.

- Vykon motoru pro osu X je uveden jako pouhych 0,845 W. Zfejme se jedna o preklep,
vzhledem k vysokému togivému momentu motoru. Typové oznacenl tohoto motoru podle
katalogu fi. Siemens odpovida jinym momentovym a vykonnostnim charakteristikam.

- Chybi zdivodnéni, proé& bylo vybrano fesenf &tvefice motort pro osu X, jakym zplisobem
se s¢itajl jejich sily a jak by bylo fe$eno nasledné fizenf téchto motord.

- Chybi alespofi zjednodusena analyza tuhosti celé soustavy v misté uchyceni sond.

= Otazky na studenta k zodpovézeni u obhajoby

Pro& byla kvli predepnuti v ose X vybrana dvojice motorl a ne jiné feseni?
Jakym zpiisobem je (by bylo) zajiténo kryti zafizenl proti rozstfikujici vod&?
Jakym zptisobem by bylo nejvhodn&ji zajisténi bezpenosti obsluhy?

- Jaky fidici systém by byl zvolen jako nejvhodnéjsi pro fizeni pohond?

= Zavére&né hodnoceni
Jedna se o pomérné rozsahlé téma zahrujicl jak principy tykajici se defektoskopie, reSerse
manipulagénich systémi, tak navrh na realizaci zafizeni. Prace poskytuje uzitetné napady,
postupy a informace v oblasti manipulaénich zafizeni. Prace se mohla zaobirat detailngjsim
porovnanim manipulagnich systéml a komplexnim zdivodnénim vybraného Feseni. Pro
konstruk&ni navrh byla vybrana varianta, ktera nenf z hlediska defektoskopie dostatecné
univerzalni, naproti tomu Ize toto Fedenl smalymi Upravami vyuZit pro dalsi typ
ultrazvukového skenovani, ktery nebyl souéasti zadani. Z uvedenych dlvodd ma i tato
varianta potencial pro uplatnéni v praxi. Ve vysledku se jedna o praci, na jejimz zakladé by
bylo mozné s urgitymi Upravami rozpracovat do detailu funkéni defektoskopicke zafizeni, coz
byl hlavni ugel zadani.

Prohlaseni:
Diplomova prace splfiuje zadani a doporuéuji ji k obhajobé.
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Kontakt na Oponenta:

ATG s.r.o.

Touzimska 771, Praha, 199 00
horejsi@atg.cz
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NAVRH KLASIFIKACE:

Jednotlivd hlediska zpracovdni diplomové prdce navrhuji klasifikova t!:

Hlediska A (1) B (1,5) c (2) D (2,5) E (3) F (4)
hodnoceni Vyborné Velmi dobfe Dobfe Uspokojivé | Dostatetné |Nedostateéné

Spinénf poZadavk( X
acild

Odbornd trovefi
o2 X
prace

Pracnost a variantnost
ey X
fedeni

Urovefi sezndmeni se
4 X
stavem problematiky

Usporédani a Uprava, X
jazykové zpracovani®

Diplomovou préci navrhuji klasifikovat zndmkou®:

A (1) B (1,5) c (2) D (2,5) E (3) F (4)
Vyborné Velmi dobfe Dobfe Uspokojivé Dostateéné Nedostateéné
X

Z 2. {p 4&.’//@0

..............................................................

A Hodnocenl oznacte X v pfislu§ném politku klasifikaéniho stupné.

Hodnocem odborné drovné préce by mélo zohlednit i mnoistvi a vaZnost chyb vyskytujicich se v préci.

® Hodnoceni pracnosti by mélo zohlednit podrohnost zpracovéni (napf. kenstrukéni nebo vypoétové) viastniho Fedeni,
vfce variant vlastnfho Fedenf nebo zpracovani vétiiho objemu naméfenych dat.

* Hodnoceni trovné sezndmenf se stavem problematiky by mélo zohlednit zaméfeni reSere na feenou problematiku
a vyuZitl tuzemské a zahraniéni literatury a ovéfenych informaénich zdroj(.

® Hodnoceni usporadéni a Upravy by mélo zohlednit logiku ¢lenéni prace do kapitol, grafickou podobu a celkovou
Upravu préce, mnoistvi pravopisnych chyb a celkovy styl vyjadfovaciho projevu.
® vyslednou klasifikaci stanovte jako aritmeticky primér hodnoceni s pfihlédnutim k celkové trovni préce.
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