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Diplomant Bc. Tomas Kraténa se ve své diplomové praci vénuje naroéné problematice tvorby
postprocesoru a simulaéniho modelu pro robota s pfidavnymi strojnimi osami. Diplomova prace je
velmi pfehledné rozdélena do deseti kapitol v&etné Gvodu a zavéru. V prvni kapitole se nachazi
uvod a ve druhé jsou pfehledné definovany cile prace. Tfeti kapitola je vénovana rederdni Casti
prace, kde autor uvadi vSechny podstatné oblasti, ze kterych bude vychazet pro viastni feseni
prace, jako je zejména popis: konstrukce robotl a pfidavnych os, zplsobu jejich CNC Fizeni a
rozdild oproti CNC strojam, aktualnich moznosti programovani robotl pomoci CAM a pfipravy
postprocesor(l. Zavérem reSersni ¢asti diplomant konstatuje, Zze v sou¢asné dobé& neni na urovni
CAM umoznéno provadéni verifikace pohybul robota s pfidavnymi osami na zakladé NC programd,
pouze na zakladé internich dat CAM systému. Déle diplomant také zjistil, jakym zplUsobem je
mozné provést implementaci knihoven s vlastnimi pokro€ilymi algoritmy, €i vypocty, feSenymi napf.
v prostfedi Matlab, apod. do zdrojového kodu vjazyku TCL, ktery je vyuzivan pro tvorbu
postprocesort pro CAD/CAM systém NX. Nasledujici kapitola je jiz vénovana navrhu vlastnich
feSeni ve vazbé na zavéry zreSerdSni Casti, tedy feSeni postprocesoru s implementaci externi
vytvofené knihovny vilastnich pokrocilych algoritml a generovani dvou vystupnich NC programu
tak, aby bylo umoznéno ve spolupraci s modelem robota ovéfovat skutecné pohyby dle instrukci
v NC programu, tedy napf. az po optimalizaci provedené postprocesorem. Pata kapitola je
zaméfena na odvozeni transformacnich vztahl pro pfepocet soufadnic drahy nastroje z CAM
systému na uhlové soufadnice dilich kloubu robota s vyuzitim FeSeni inverzni kinematické ulohy.
Tvorba samotného postprocesoru je pfedmétem Sesté kapitoly. K vytvofeni postprocesoru byly
zahrnuty vSechny dulezité funkce Fidiciho systému pro fizeni drahy nastroje jak pro tfiosé obrabéni,
tak pro viceosé obrabéni, v€etné specifickych funkci, které jsou vyrobcem fidiciho systému uréeny
pro fizeni drahy nastroje pfi obrabéni robotem. Pfi tvorbé postprocesoru je také vyfeSen zplsob
implementace pokro€ilych vypocetnich nastroji prostfednictvim knihovny se zdrojovym kédem
z externi aplikace. Dokonce byl také implementovan algoritmus pro dodateénou uUpravu bodu
drahy, aby pfi vizualizaci obrabéni nebyly zkresleny pohyby robota pfi velkych zménach uhlovych
soufadnic v kloubech robota. V ramci sedmé kapitoly je pfehledné popsana tvorba simulaéniho
modelu robota v€etné nastaveni emulatoru fidiciho systému tak, aby mohly byt pohyby robota a
pfidavné osy verifikovany na zakladé NC programu. V osmé kapitole se diplomant vénuje popisu
ovérfeni vytvofeného simulaéniho modelu robota na realném zafizeni a pfed zavéreCnou kapitolou
je zafazena jesté jedna kapitola, ve které jsou vysledky diskutovany. Diplomova prace je pfehledna,
text je doplnén mnoha reprezentativnimi obrazky a odkazy na pouZitou literaturu. Jde o pfiklad
peclivé zpracovaného tématu a diplomova prace je na vysoké urovni provedeni. Diplomant postup
zpracovani diplomové prace pravidelné konzultoval a prokazal nejen schopnost systematické prace
s literaturou a s odbornymi dokumenty, ale také tvofivy pfistup k praci s vyuzitim vysledk( v praxi.
Zadané cile diplomové prace byly v plné mife splnéné a navic vznikla doplfujici funkce pro Upravu
bodu drahy nastroje pfi simulaci obrabéni. Pfedlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim
stupném A - vyborné.
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