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Splnéni cill prace

Prace se zabyva vybérem vhodnych elektrickych komponent pro stroj pro utahovani zavit a
vytvorenim pfislusného software pro fidici PLC. Téma bylo feSeno ve spolupraci s firmou JHV-
SOLUTIONS s.r.0., ktera jiz méla k dispozici hotové konstrukéni feSeni stroje. Vysledkem je funkéni
stroj vybaveny HMI rozhranim, u kterého je mozné nastavit parametry Sroubovaciho procesu a jsou
oSetfeny chybové stavy. Stroj byl vedoucimu prace predveden.

ﬁplnost a komplexnost FeSeni, vlastni piinos, naro¢nost tématu

Téma je prakticky zaméfené, teoreticky rozmér je v feSeni zastoupen minimalné. Soucasti
feSeni byl pruzkum trhu v oblasti pohontl stroji a fidici automatiky a vyb&r vhodné sestavy z hlediska
pozadovanych technickych parametrd, ale i ceny a doby dodani, a dalSich kritérii. Dale prace fesi
zapojeni komponent, konfiguraci PLC a jeho program, a konfiguraci rozhrani HMI.

Logicka stavba prace

Logicka stavba prace je v poradku, pouze oznaceni hlavnich ¢asti ,, Teoreticka ¢ast,
,,Prakticka ¢ast™ a ,,Testovaci ¢ast™ neni nejvhodnéjsi.

,,Leoreticka cast” obsahuje stru¢ny prehled problematiky zakladnich komponent, které jsou
v feSeni zahrnuty — primyslové servomotory a jejich fizeni, pfevodovky a automaty PLC. Dale jsou
zde zakladni fakta o silovych pomérech v zavitovém spoji, ktera se v§ak bohuzel v rdmci feSeni ptimo
nevyuzivaji. Kap. 1.8 ,,Strategie elektrického Sroubovani“, ktera formuluje pozadavky na jednotlivé
faze utahovani zavitu, logicky patii spiSe do Praktické ¢asti.

,,Prakticka ¢ast” popisuje vysledky prizkumu trhu v oblasti pohonti stroji a fidici automatiky
a vybér vhodné sestavy, zapojeni komponent, konfiguraci PLC a jeho program, a realizaci HMI
rozhrani. ,,Testovaci ¢ast* ukazuje vysledné zafizeni a zmétené Casové zavislosti otacek a momentu
pii utahovani Sroubt strojem, které demonstruji jednotlivé faze Sroubovaciho procesu. Kap. 3.1
,.Sestaveni zafizeni“ v této Casti ale logicky patii spiSe za kap. 2.4. ,,Komponenty sestavy“. Cinnost
stroje je rovnéZz demonstrovana pomoci videa v priloze.

Uroveii zpracovani reserse, vysledki a diskuse

Ptehled problematiky v ,, Teoretické ¢asti* je v fad¢ ohledu pfili§ strucny. S ohledem na
zaméteni prace mohly byt ditkkladnéji zpracovany predevsim partie tykajici se fizeni servomotord a
automatt PLC.

V kap. 1.3 nejsou zcela jasné vymezeny pojmy servo-driver a servo-kontrolér. Dle 1. odstavce
kap.1.3 ma servo-driver zajist'ovat ,,pohyb motoru na pozadovanou pozici s danou rychlosti“, coz v§ak
neodpovida schématu na obr. 1.4. Blok ,,servodriver na obr. 1.5. pak ma byt v souladu s obr. 1.4 a
textem zbyvajici ¢asti kap. 1.3 spiSe oznacen servo-kontrolér.

Kapitola 1.5 ,,Programovatelné logické automaty* je velmi povrchni a shrnuje predevsim
parametry v praci vyuzitého PLC fady Siemens — Simatic S7-1500. Tato ¢ast by mohla spiSe popisovat
napf. obecné principy ¢innosti PLC, zplsoby jejich programovani, pfinejmensim jazyk vyuZzity
v praktické ¢asti prace, pfipadné i prehled PLC, ktera jsou k dispozici na trhu véetné porovnani jejich
parametrq.

Vyhodnoceni sestav pomoci bodového systému v Tab. 2.4 neni zcela presvéd¢ivé. Prvni 2
radky zfejmé nepfispivaji do souctu sloupcti v poslednim fadku, takze by v tabulce nemély byt.

Nejpodrobngj§i ¢asti prace je popis konfigurace a programu PLC a HMI v kap. 2.5. Popis
programu s vyuzitim grafického zndzornéni ¢asti RLL diagramu je ale dosti nepiehledny. Rada
detailti popsana neni a ani byt popsana nemuze, ale napt. signaly, o kterych se piSe, mohly byt



néjakym zpluisobem v diagramu vyznaceny. ReSeni sekvence fazi Sroubovani mohlo byt pro
piehlednost znazornéno vyvojovym diagramem.

Formalni zpracovani, typograficka a jazykova urover
Po strance formalni je prace celkové zpracovana uspokojivé, az na nékteré detaily, jako napf.
L, . . , | - v . rv o w7
zapis ,,min"-1° misto min~ v Tab. 2.1-2.3. Jazykova troven je spise pramérna.

Prace s literarnimi zdroji, aplnost a spravnost citaci
Pro resersi bylo vyuzito pomérné velké mnozstvi zdroju, v textu jsou spravné citovany.

Vyjadieni k vysledku kontroly piivodnosti prace
Nejvyssi mira podobnosti textu prace vyhodnocena v IS STAG je 2%. Praci proto nepovazuji
za plagiat.

Praci doporucuji k obhajobé a navrhuji stupeit hodnoceni C.

Otazky k obhajobé:

1. VKkap. 2.1 je formulovan pozadavek, Ze vystupni rychlost ma byt 600 ot./min, coZ v§ak
neodpovida zadné sestaveé v tab. 2.1-2.3. Navic se zda, Ze vystupni otacky u jednotlivych
sestav by bylo mozné upravit volbou pfevodovky. Nebylo mozné ziskat konfigurace
s vystupni rychlosti otd¢eni bliz$i pozadované hodnot&?

2. Na obr. 1.4 je klasicky princip fizeni servomotoru s pomoci PID regulatoru. Moderni

servopohony vsak zpravidla maji pon€¢kud odlisnou strukturu regula¢niho obvodu. V ¢em tato
modifikace spoc¢iva?
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