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	Téma diplomové práce:
	Návrh adaptivního úchopu průmyslového robotu


Hodnocení práce:
Diplomová práce se zabývá tématem odebírání produktů robotem. Jde o aktuální problematiku v průmyslu, kde požadavky na odebírání výrobků různých tvarů, velikostí a materiálů přibývá. Zvláště se i řeší nestrukturované ložení výrobků a jejich odebírání z beden (bin picking). 
Student v diplomové práci předvedl mnohačetné dovednosti a schopnosti vést a pracovat na vývoji adaptivního gripperu. Od návrhu prototypů adaptivních koncových efektorů, přes výrobu technologicky náročné silikonové membrány, použití 3D tisku, návrh a výrobu mechanismu pro montáž na robota, testy různých výplní a vyhodnocení jejich vlastností, testy odebírání na základních geometrických tvarech, provedení simulace přesnosti uchopování a odkládání.

Přínosem je ověření technologie odebírání produktů pomocí adaptivního gripperu. Tato technologie se v praxi zatím moc nepoužívá a i právě z tohoto důvodu je zapotřebí takový systém zkoumat, a to nejlépe na reálných výrobcích. Zpracování tématu diplomové práce od všeobecného přehledu v současnosti používaných a stále vyvíjených koncových efektorů průmyslových robotů po vlastní návrh, výrobu a testování adaptivního gripperu je přehledně a věcně provedeno. Tato diplomová práce je příkladem, jak v praxi postupovat při řešení reálných aplikací.
Práce se soustředila na odebírání oddělených produktů v přesně definovaných pozicích. Lze v dalších pracích navázat a provádět testy na produktech, které jsou nestrukturovaně rozložené po ploše a navzájem se dotýkají nebo i překrývají, aby se prokázala schopnost odebírat separátně díly adaptivním gripperem. 
· Bude vyvinutý adaptivní gripper fungovat i v nestrukturovaném rozložení produktů?

· Jaký typ gripperu mimo adaptivní by se mohl v budoucnu prosadit v průmyslu pro odebírání více druhů velikostí a tvarů produktů?

· Dle získaných zkušeností při vývoji a testech, je možné adaptivní gripper udělat tvarově, velikostně nebo materiálově jinak, a tím zlepšit jeho vlastnosti?
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Známku uvede oponent dle svého uvážení dle klasifikační stupnice ECTS: 
A – výborně, B – velmi dobře, C – dobře, D – uspokojivě, E – dostatečně, F – nedostatečně. 
Stupeň F znamená též „nedoporučuji práci k obhajobě“.

	Předloženou diplomovou práci  FORMDROPDOWN 
 k obhajobě a navrhuji hodnocení

 FORMDROPDOWN 
.

V případě hodnocení stupněm „F – nedostatečně“ uveďte do připomínek a slovního vyjádření 
hlavní nedostatky práce a důvody tohoto hodnocení.


Datum

3.6.2024




    Podpis oponenta diplomové práce

[image: image1.png]