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Autorz6v6redn6 prdce: Luk55 Trepera

N6zev prdce: Ovldddni Kart6zskeho Manipul6toru Prostiednictvim PLC

Oponent prdce

PracoviStd oponenta

A. Kvalita abstraktu, klidovii slova odpovidaji ndplni pr6ce

B. Rozsah a zpracoveni re6er5e

C. ReSeni prdce po teoretick6 strance

D. Vhodnost, prim6ienost pouzite metodiky

E. Uroveri zpracovani Wsledk0 a diskuse

F. Vlastni piinos k iesen6 problematice

G. Formulace zSvdru prdce

H. Spln6ni zad6ni (cili) prdce

l. Skladba, spr6vnost a 0plnost citaci literarnich 0dajt

J. TypografickA a jazykov6 (rovei (vd. pravopisu)

K. Form6lni n6leZitosti prdce
(struktura textu, iazeni kapitol, piehlednost ilustraci)

Koment6ie di piipominky:

Bod ad C)

Kap 2.2 I slt '16: zde autor poplsuje fr. m6nid a zmiriuje zde vlznam zp6tnich diod stiidade / uvddi jej zde
pouze jako ochrannli prvek IGBT // .. neni zde uvedena jeji zdkladni funkce rnjm6ny jalov6ho prouou
mezi kapacity C v meziobvodu a mag. indukenosti motoru.
Kap 2.4 lstt 19.:zdejepondkudnejasnipopisActiveLinemodulu:zdejenaps6no:"prozpdtnism6r
se vyuZive PWM IGBT" ...1o neni uplnd $avda ll pWM se vyuZiv6 pro oba sm6ry energii , zde je
vhodn6 uv6zt, Ze sejedna o pulsni usmdmovad napdtov6ho typu s dalsimi vlihodnimi vlastnostmi (
Stabilizovanf zdroj,..regulace udiniku, jalov6ho vlkonu, piizniv6 THDi ...apod )

Bod ad E)
kap9. Tvorba programu :zde je vhodndjsf pro nezornou piedstavu tvorby a implementace programu
zvolit grafickou formu s popisem (napf.printscreen HW konfigurace, Komunikace , struktura telegramu
1 10..) Neni zmindn vriznam referendnich velidin - napf. ot6dky - pro zadavani ( speed setpoint a m6ieni
- actual values )... Obecny popis synchronniho motoru s externim buzenim a ieho char.( viz. obr 6.2 ) je
mozn6 zbytedny. Nenizde ovsem uvedena char. servomotoru, kteni autor pouzivd ve sv6 realizaci.
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Celkov6 zhodnoceni:

Bakaldiski prace je zamdiena na vytvoieni programu pro ovl6d6ni Kart6zskeho manipul6toru lizeneno z
PLC. Autor se zd e zab,!v6 relativnd vyderpdvajicim popisem frekvendnich mdnid0 a iejich iizeni. Tak6
jsou zde obecn6 popsAny synchronni motory s extemfm buzenim a servopohony s PM. Kap.6 by bylo

vhodn6 zafadit zakap.2 a n6slednd se zab:ivat HW a SW prostiedky.

Autor se dokazal vypoi6dat s problemem absenci HW detekce pro referencovdni osy elegantnim
zp0sobem vyu2itim funkce Fixed Stop v traverse tasku a n6sledn6 zarefencov6nim osy.

Preci hodnotim jako startovaci pozici pro dalsi studium a zlskevdni zkusenosti s vice sofistikovane

moznosti lizenios iako napi ( gearing, CAM, ) v nerodneisich aplikacich, Ker6 PLC nabfzi.

Otezky k obhajob6:

1. Zekladni rczdil mezi Smart a Active line modulem ?

2. ZAkladni charakteristika M/n servomotoru tady 1FK7
3. Zdkladni rozdil mezi RT a IRT komunikaci

Celkov6 ldasifikacs:

Pr6ce spliuje pozadavky na uddleni akademickeho titulu, a proto ii doporudu.ii k obhajob6

Navrhuji tuto prSci klasifikovat stupndm Wborn6 minus (1-)

V Praze

dne 6.6.20'18

Podpisem soudasn6 potvrzuji, 2e nejsem v zednem osobnim vztahu k autorovi pr6ce

podpis oponenta


