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Slovni vyjadreni oponenta prace a otazky na autora prace

Cilem prace byl navrh robotické vymény nastrojli. Autor pti zpracovani postupoval systematicky, od
uvedeni do problematiky automatické vymeény ndstrojii po stanoveni pozadavkl na zafizeni. Byly
navrzeny tfi varianty reseni a po vybéru jedné, byl proveden kompletni vypocet zafizeni. Dikladné
byl zpracovan rozbor zatizeni a nasledujici vypocet. Autor se zaméril predevsim na vypocet hlavnich
nosnych casti zafizeni. S ohledem na vysledky deformaci a tuhosti, jsem ocekdval detailnéjsi rozbor,
jak bude dosaZeno opakovaného pfesného najeti robota na polohu pfi vyméné nastroje do vietena a
do zasobniku nastrojl. Jako naprosto nevyhovujici shledavam pfiloZzenou vykresovou dokumentaci.
Sestavny vykres je pouze ndvrhovad idea a vyrobni vykresy jako nelplné nacrty pro poptdvku. Chybi
konstrukéni feseni detaill. Napriklad spojeni jednotlivych vedeni (¢len 4), vyfeSeni odmérovani
jednotlivych pohyb( atd. S ohledem na montaZz vidim jako nevhodnou polohu dolniho linedrniho
vedeni a poutziti fixator(i ve vodorovné poloze. | pfes uvedené vytky hodnotim praci velmi dobre.

Doplnujici otazky:
Jakym zplsobem by bylo mozZné resit odmérovani jednotlivych pohybl zafizeni?
Jak zajistime opakovatelné najeti do polohy pro vyménu s poZzadovanou toleranci polohy?

Doporuceni k obhajobé
Doporucuji k obhajobé

Navrhovana vysledna klasifikace:
2 - Velmi dobre
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