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Komentare k diplomové praci:

V ramci diplomové prace Navrh robotizace pracovisté vystupni kontroly s vyuzitim
technologie ,,Bin picking* na zéklad¢ poznatkt ziskanych v teoretické ¢asti a
zhodnoceni soucasného stavu sestavil pozadavkovy list na konstrukéni projekt. Navrh
chapadla provedl ve 2. variantach, po jejich zhodnoceni se autor domniva, Ze nejlepsi
variantou je uchopovani magnetickymi hlavicemi SCHMALZ. Navrh kompletniho
pracovisté byl proveden s ohledem na technologii ,,Bin picking®. Byl zvolen vhodny typ
robota a 3D kamery s ptislusenstvim pro strojové vidéni a stanoveno rozvrzeni komponent
na pracovisti s pfijatelnymi rozméry pracovisté. Cely vyrobni proces je popsan s ukony
robota, feseni pracovisté bylo ovéieno v pocitacové simulaci Robotstudio. Zvoleny robot
doséhl ke vS§em pozadovanym mistiim na pracovisti. Cely vyrobni proces je popsan v 7.
krocich v¢etné odhadovanych ¢ast jednotlivych operaci Soucasti prace je taky cenova
kalkulace navrzeného feSeni. Zavér prace pIné charakterisuje dosazené vysledky a diskutuje
moznosti dalSiho zdokonaleni procesu. V praci se vyskytuji nepresnosti jako korespondence tab. 4
s tab. 5., nebo nejednotnost v uvadéni autord v seznamu literatury. Cile prace byly spinény.
Odborna uroven diplomové prace je na velmi dobré Urovni. Diplomova prace je plvodni, nejedna se
o plagiat.

Otazky oponenta diplomové prace:

- v ndvrhu magnetického chapadla se hovofi, Ze nebylo jednoduché navrhnout pro dany vyrobek
chapadlo, co rozhodlo o jeho volbé?

-v zavéru prace jsou uvedeny navrhy na zdokonaleni procesu, lepsiho vyuZziti prostor(i a snizeni
vyrobniho ¢asu , jak by v tom ptipadé se pohybovaly cenové naklady?

Ve Zliné dne 27. 05. 2019

Podpis oponenta diplomové prace
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