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V diplomov6 pr5ci Bc. Jan Kodi5 ie5i automatizaci procesu testov6ni riniku helia z tepelnych

vlfmdnfkri vyr6b6nych ve hrmE Daikin Industries Czech Republic s.r.o. Jednalo se o drileZit!
a technicky n6rodny rikol. Tento projekt byl zvolen vedenfm spolednosti, jelikoZ se v soudasn6

dob6 vyrobni firma potlfk6 s nedostatkem oper6tort, navic bylo potieba dodrZet termin tvorby
specifikace pro n6sledn6 odesl6ni dodavateli. Zadany projekt neni pro spolednost dfileZit;f pouze

z ekonomick6ho hlediska, kdy se dek6 rispora nrikladri na oper6tora, ale tak6 z pohledu celkov6ho

zvySeni technickd rirovn6 vlfrobniho procesu.

Diplomov6 pr6ce je rozddlena na vice d6sti. V teoretickd d6sti popisuje Bc. Jan Kodi5 podnikov6
procesy a jejich automatizaci pomoci prrimyslovych robotfi. V dal5fm t6matu student popisuje

dasov6 studie podnikovlfch procest. Po piedstaveni spolednosti DICz se ve druhd d6sti diplomov6
pr6ce student zabyvit detailni analyzou konkr6tniho qfrobnfho procesu testu riniku helia. Analyza
je zamdiena na dasovou n6rodnost procesu, d6le je pops6n vliv rychlosti pohybu sondy vzhledem

ke vzd6lenosti testovandho mista a vliv rychlosti sondy na nam6ien6 hodnoty.

Pozitivn6 hodnotim ie5eni jednotlivlfch krokt, kter6 vedly k simulaci vlivu rychlosti pohybu

sondy na detekovanou hodnotu riniku h6lia. Student zde ovdiil vfsledky zlaboratorniho m6ieni

spolednosti Inficon GmbH s mEienim v re6lnyfch podmink5ch.

SoudSsti pr6ce je i praktick6 ovEieni aplikace robota UR5 piimo na pracovi5ti, kde probih6 test

fniku h6lia pii dodrZeni re6lnich podminek testu. Vysledky t6to analyzy napomohly k sestaveni

specifi kace poZadavkfi pro do davatele automat izadni techniky.
V posledni d6sti diplomov6 prdce Bc. Kodi5 popisuje variantu zvolenou spolednosti DlCz.
Y zi:dre(n6 kapitole je pops6n robot UR5 a moZnost jeho programovSni a ddle popis 3D kamery

Sick IVC-3D, kter6 byla soud6sti vybrand varianty ie5eni.

K form6lni str6nce m6m piipominky k drobn;fm stylistickym chyb5m, kdy napi. ve slovd chybi
pismenko nebo naopak je n6kter6 pismenko zdvojen6, nebo kdy po dislovce n6sleduje znadka

velidiny bez mezery (l0mm, 4cmls apod.). Po str6:nce grafick6 mdm jedinou qftku k Obr. 4-8,
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kdy jsou u obr6zku pouZity deskd i anglick6 popisky. Kladnd hodnotim pouZitindzomych grafii,

obri.:k:& a tabulek, kter6 napomdhajik piibliZeni popisovan6 problematiky.

Zhvdrem lze konstatovat, Le zadfini a cile pr6ce byly splndny. Po odbornd str5nce hodnotim tuto
pr6ci jako velice kvalitni a mohu potvrdit, Ze vysledky t6to diplomov6 pr6ce byly velmi piinosn6

pro spolednost DICz.

U obhajoby diplomov6 prfce navrhuji poloZit nfsledujici doplilujici oti,zky:
1. Rychlost pohybu sondy bdhem testov6ni byla zvolena na 4 cm/s, prosim tedy o roz5iieni

grafu 4-5 pro rychlosti od 4 cm/s.

2. Jaky pifnos piinese automatizace procesu m6ieni kvality z pohledu fluktuace zamdstnancfi

napozici oper6tora?

Celkov6 hodnotfm piedloZenou diplomovou prici klasifikainim stupn6m - vyborn6 a

doporuiuji ji k obhajobE.

Navrhovan6 vysledn6 klasifi kace (neho d{c { i lcr tndt e) qfbornd
velmi4ebie
dom
nevyhove+
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