Oponentni posudek bakalafské prace
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Pohon sedmé osy robota KUKA

Ukolem fesitele bakalafské prace bylo navrhnout pouze pohon sedmé osy robota
KUKA o vykonu 1,5 kW a rychlosti pojezdu 2 m.s™ s reverzaci. Sedma osa robota
muUZe byt napf. pouzita pro pfesun po koleji, po které robot popojiZdi podél vyrobni
linky. Dal$i poZadavky pro pohon nebyly stanoveny.

Prace obsahuje textovou ¢ast, ktera sestava z obsahu prace, seznamU obrazku a
tabulek, prfehledu oznaéeni pouzitych veli€in, z 8 kapitol a seznamu pouzité literatury.
Prilohou prace je vykresova dokumentace sestavajici z vykresu celé pohonné
jednotky, vykresu sestavy kuZeloéelni reverzacni pfevodovky a vyrobnich vykresu
jednoho ozubeného kola ¢elniho se Sikmymi zuby, hfidele a vika.

Uvodni tfi kapitoly obsahuji cil prace a velmi struénou charakteristiku
primyslovych robot(.

Ve C&tvrté kapitole jsou uvedeny navrh uspofadani a zakladni parametry pohonu,
pozadavky na konstrukci zakladnich skupin a pfehled jednotlivych dilich uloh, které
je nutno fesit.

Z moznych zpUsobl bylo vybrano fazeni zubovymi elektromagnetickymi spojkami.
Podrobnéjsi prlizkum dalSich moznych konstrukénich feSeni pohonu autor v praci
neuvadi.

Pata kapitola obsahuje kinematické schéma pohonu, navrh prfevodovych poméri,
vypocet otacek a krouticich momentld na hfidelich pohonu, navrh modulll ozubeni
jednotlivych soukoli, vypoéet geometrie ozubeni jednotlivych soukoli, vypoclet
silovych poméri a zjednodugené pevnostni kontroly ozubenych kol podle ISO CSN.
Dale nasleduji: navrh fetézového pfevodu, valivych loZisek, elektromagnetickych
spojek, per a pevnostni kontrola vybranych hfidelll analytickou metodou a u
vstupniho hfidele i metodou konec¢nych prvka. VSechny dalsi vypod&ty jsou provedeny
rutinnym zplsobem. Prevodova skiin je navrzena jako svarfenec ze tfi dilu.
Konstrukci pfevodové skfiné nelze podrobnéji posoudit pro chybéjici vykresy, (dalSi
priméty a Fezy). Resitel zvolil pfevodovku se vstupnim kuZelovym ozubenym
soukolim, s €elnim ozubenym soukolim a pro zpétny chod s ¢elnim ozubenym
soukolim s vloZenym kolem. V8echna soukoli jsou se Sikmym ozubenim.

Sesta kapitola chybi.
V sedmé kapitole je uvedeno ekonomické zhodnoceni.

V zavéru prace, v kapitole 8, jsou znovu zopakovany cile bakalafské prace a
struéné popsany postupy pfi viastnim feSeni jednotlivych Uloh bakalarské prace a
vysledky.

Autor postupoval metodicky spravné. V textu se vyskytuji vécné i formalni
nedostatky (velmi mnoho preklepll, nékolik gramatickych chyb), uspoiadani textu je
chaotické, nékteré obrazky vtextu jsou pro C&tenafe neditelné. Vtextu nejsou



uvadény odkazy na pouzité podklady uvedené v pfehledu pouZité literatury. Rovneéz
vykresova dokumentace neni po vécné i formalni strance zcela bez chyb.

Otazky k obhajobé:

1. Vysvétlete jakym postupem sefidite vzajemnou polohu ozubenych kol kuZelového
soukoli tak, aby bylo dosaZeno spravného zabéru zuba.

2. Jaka jsou zakladni obecna pravidla pro konstrukci uloZeni souasti s valivymi
loZisky?

Posudte z tohoto hlediska konstrukci uloZzeni valivych loZisek u navrZené
prevodovky.

3. Uvedte podrobnéji jakym zplsobem pro ekonomické zhodnoceni dila jste ziskal
vyrobni naklady na vyrabéné dily.

Zaveér:
Prace predlozena k posouzeni svym obsahem splfiuje zadani i pozadavky na

udéleni akademického titulu.
V pfipadé Uspésné obhajoby doporuduji, aby byl uchazedi udélen akademicky titul
bakalar.
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