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Cilem prace bylo provedeni popisu problematiky vzniku kvadrantovych chyb pii
kruhové interpolaci u CNC obrabécich strojii v disledku existence pasivnich odport ve
vedeni piislusnych posuvovych os stroje, vytvofeni pocitaCového virtualniho modelu
interpolujicich os frézovaciho centra a na tomto simula¢nim modelu ovéfit vhodné algoritmy
pro kompenzaci kvadrantovych chyb.

Textova &ast prace obsahuje 67 stran textu véetné prehledu pouzitych symboli a
zkratek, 39 obrazki , 4 tabulek , 6 grafii a seznamu pouzité literatury.. K praci je pfipojen i
CD disk, obsahujici kompletni diplomovou praci.

Vlastni textova ¢ast prace je rozdélena do 5 kapitol

V prvni Gvodni kapitole je struéné popsana problematika vzniku tzv. kvadrantovych
chyb pfi kruhové interpolaci na CNC obrabécich strojich , je definovan cil prace a zpiisob
feSeni v predloZené préci.

Druha kapitola je vénovana popistim principi a diivodi pro vznik kvadrantovych
chyb, je proveden pomérné detailni vytah z teorie klasického kluzného tfeni a jsou uvedeny
principielni moZnosti kompenzace kvadrantovych chyb poc¢inaje konstrukénimi Gpravami,
vedoucimi ke sniZeni pasivnich odporti a konce riznymi pfidavnymi kompenzacnimi signaly,
zavadénymi do regulaénich obvodt pohont posuvi.

Treti , rozsahem nejvetsi kapitola je pak vénovana vytvoreni matematického
simulaé¢niho modelu pohonii os X a Y (kfizového stolu) vertikalniho obrabéciho centra
MCFV 5050 LN z produkce firmy Tajmac-ZPS Zlin. Simula¢ni model byl autorem prace
vytvofen pomoci programu Matlab/SIMULINK a m4 dale slouzit pro ovéfeni efektu riiznych
navrzenych kompensa¢nich metod pro potlaceni velikosti kvadrantovych chyb pii kruhové
interpolaci simulovanych os X a Y. Cely matematicky model je rozdé€len do n€kolika
propojenych subsystému, jejichz funkce jsou formou blokovych schémat a potiebnych
matematickych zavislosti detailné popsany.Matematicky popis —model- na stroji pouzitych
linearnich synchronnich motort vychazi z analogického matematického popisu motort
rotaénich stejného typu. S velkou pééi jsou popsany jednotlivé regulaéni smycky fidici ¢asti
pohont-proudové, rychlostni a polohové, veetné nastaveni jejich hlavnich parametri a
konstant (zesileni, integra¢nich konstant, frekvencénich pasem propustnosti ,atd).

Simula¢ni model pohonti os X a Y obsahuje samoziejmé i subsystémy-bloky rychlostnich a
proudovych feedforward a modul-subsystém pro simulaci pasivnich odpori, pfi€emz pfim
simulaci autor pouzil 3 modely pasivnich odporti, definujici zavislost tfeci sily na rychlosti
pohybu (klasicky,popsany v kapitolem 2, linearni a parabolicky).

K tomuto vytvofeném simula¢nim modelu byly pfipojeny kompensacni subsystémy,
umoziujici generovat riizné priib&hy signalt rychlostni a proudové kompenzace ,jeZ maji
potlagit vliv pasivnich odporti na vznik a velikost kvadrantovych chyb.

Ctvrta kapitola pak obsahuje vyhodnoceni provedenych simulaci pro 3 kompenza¢ni
metody (rychlostni, proudova -klasicka a proudova-upravend) a 3 tfeci modely (klasicky,
linearni a parabolicky). Vysledky jsou ndzorn¢ uvedeny na zaznamech ¢asovych priibchi a
grafech zavislosti kvadrantovych odchylek na rychlosti kruhové interpolace (obvodové
rychlosti opisované kruznice).



V paté kapitole je uveden stru¢né souhrn dosazenych vysledkt a nazna¢en smér
dalSiho postupu pii zpfesiiovani simula¢nich modelt s cilem co nejlepsi shody s vysledkt
simulace se skute¢n¢ naméfenymi odchylkami na stroji.

K predlozené praci mam nasledujici pripominky:

Str. 9-11 - Seznam pouzitych symbola- nékteré symboly,napi. R, @, jsou pouzity pro vice
vyznamu a rizné jednotky. Doporucuji odlisit alespon velikosti pismena (velké,
malé) ¢i indexy, pokud neni z néjakého ,,zvykového* divodu mozno zvolit jiné
pismeno.

Str. 17 - l.odstavec: kvadrantové chyba spada do prvni skupiny chyb-systematickych. Da
se opravit,zmensSit korekei a vznika pravidelné-nikoliv ndhodné.

Str. 18 - Dle mého soudu pojem kluzné tfeni zahrnuje jak ,.klouzani* po rovinném ¢i
zakiiveném (kruhovém) povrchu- viz kluzna loziska pro uloZeni rotujicich
hrideld. Pojem tocivé tfeni nic nefikd. Rovnéz se mi nelibi pojem valivé tfeni-
znadmy je pojem valivy odpor- pokud by pfi odvalovani valecku napt. po rovinném
povrchu nedochazelo ke kontaktnim deformacim valecku a podlozky, byl by
valivy odpor roven nule (viz napi. Hertzovy vztahy) .

Str.19-23- Vycerpavajicim zpiisobem je probrana teorie klasického treni-OK. Modelovany
kiizovy stiil stroje MCFV 5050LN je ulozen na valivych linearnich vedenich . Pfi
obhajob¢ by diplomant mél uvést zdkladni zavislosti pasivnich odporti na rychlosti
pohybu a normdlné zatéZné sile pro valivé vedeni a provést porovnani s
klasickym kluznym vedenim.

Str.32 - Odstavec 3.3.1 Pohon, 4.radek: misto pojem spodni sttil doporu¢uji pouzivat pojem
san¢ stolu.Sané stolu se pohybuji po loZi ve sméru osy Y, nesou vodici plochy pro
ulozeni stolu pro jeho pohyb ve sméru osy X a na tento stiil se upina obrobek.

Str.46 - Do modelt pasivnich odporii by bylo vhodné zaradit i model valivych pasivnich
odport, event. uvést, ktery v praci uvazovany model pasivnich odport se nejvice
blizi modelu valivych odport.

Celkové zhodnoceni :

PredloZend diplomova prace tesi aktudlni problémy z oblasti zvySovani piesnosti CNC
obrabécich strojt a jeji vysledky jsou aplikovatelné v praxi.

Vlastni prace svym rozsahem piekracuje standardni pozadavky na rozsah diplomovych
praci, autor prokazal velmi dobré a Siroké teoretické a praktické znalosti a dokazal je ve své
praci spravné vyuzit. Pii feSeni prace postupoval systematicky a logicky, vlastni vysledky
dokazal spravné porovnat a zacélenit do doposud znamych poznatkii v oblasti zvySovani
ptesnosti CNC stroji (kompensace kvadrantovych chyb pii kruhové interpolaci)

Grafické a formdlni zpracovani diplomové préce je na velmi dobré tirovni.

Uvedené ptipominky nesnizuji Groveti prace a jsou predmétem pro event. upiesnéni ¢i
vysvétleni pii ustni obhajobé prace.

PredloZena diplomova prace splituje pIné jeji zadani a vSechny pozadavky,
kladené na zavérecné diplomové price a proto ji doporucuji k obhajobé.
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