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Hlavním cílem diplomové práce byl návrh a realizace robotického manipulátoru typu „Delta“. Realizovaný manipulátor má být realizován na základě vlastního konstrukčního řešení. Jeho ovládání bude realizováno pomocí standardního komunikačního protokolu. Součástí práce je i tvorba kompletní výrobní dokumentace a přehledného uživatelského návodu.

Vzhledem k výše uvedenému rozsahu zadání bylo od diplomanta požadováno prokázání nadstandardních znalostí z oblasti analýzy, návrhu a realizace složitého, mechatronického, systému. Dále pak prokázání dovedností při realizaci patřičného ovládacího software zařízení, ve formě firmware mikropočítačové (-vých) jednotky (-tek) manipulátoru.

Diplomant rozdělil řešení zadaného úkolu do několika dílčích, tematických, částí, které postupně řeší. 

V úvodních dvou kapitolách práce diplomant zpracovává postupně úvod do řešené problematiky, kdy uvádí základní pojmy a technická řešení jednotlivých částí robotických manipulátorů. Dále se zabývá jejich pohonným a senzorickým aparátem. Na úvodní dvě kapitoly navazuje kapitola třetí, ve které diplomant popisuje možnou konstrukci „Delta“ robotů, přes jejich jednotlivé typy, včetně jejich kinematických struktur. Zde se zaměřuje zejména na manipulátory paralelní, kde se zabývá jejich kinematickým modelem. Ve čtvrté kapitole diplomant vytyčuje konkrétní požadavky na návrh vlastního konstrukčního řešení manipulátoru. Správně tak definuje jednotlivé požadavky, které rozděluje, podle jejich budoucí role v konstrukci manipulátoru, celkem do šesti okruhů (včetně ekonomické rozvahy). Dále popisuje funkci vybraných elektronických komponent, zvolených k realizaci řídicího systému manipulátoru. Vlastní konstrukční řešení začíná určením geometrických rozměrů manipulátoru. Následuje komentovaný popis jednotlivých mechanických konstrukčních dílů manipulátoru. Po popisu mechanických částí manipulátoru se zaměřuje na konstrukci elektronické řídicí jednotky s mikropočítačem. Práce obsahuje jak popis jednotlivých elektronických komponent (případně dílčích bloků), tak i jejich příslušné propojení v rámci finální konstrukce. V páté kapitole se diplomant věnuje tvorbě software pro mikropočítač manipulátoru. Hlavním tématem kapitoly je tvorba software pro ovládání motorů manipulátoru, včetně návrhu regulátorů jednotlivých motorů. Na závěr je uveden popis hlavního řídicího programu manipulátoru a tvar komunikace s externím systémem.    

Šestá a sedmá kapitola se věnuje zhodnocení a závěru řešení diplomové práce. V těchto kapitolách je poměrně dobrá analýza dosažených výsledků práce, včetně fotografie realizovaného zařízení a ukázky regulačních pochodů (bohužel poněkud obtížně čitelný obrázek Obr. 6.2). Dále jsou uvedeny tabulky se shrnutím požadovaných a skutečně dosažených technických parametrů konstrukce. V samotném závěru předposlední kapitoly jsou shrnuty finanční, materiálové, náklady na realizaci manipulátoru. 

Diplomová práce má dobrou formální a jazykovou úroveň, včetně přehledné grafické úpravy (i když některé obrázky uvedené v textu mají sníženou kvalitu a tím jsou obtížněji čitelné). Jednotlivé kapitoly textu na sebe logicky navazují. V práci jsem nalezl několik drobných chyb, týkajících se především použité nevhodné terminologie, například na str. 30. „ … relativního snímače polohy … “, na str. 88., v Tab. 6.1, jsou nestandardně označeny konstanty regulátoru. Drobnou připomínku bych měl k poněkud stručnějšímu návodu, zde bych čekal podrobnější text návodu. Další drobnou připomínku mám k vytvořeným konstrukčním výkresům, kdy nejsou dodrženy normy pro tvorbu technické dokumentace (kótování, prezentace jednotek atd.) 

Diplomant prokázal správnost svého řešení zkušebním, testovacím, provozem realizovaného zařízení, kdy otestoval jak správnou funkci jednotlivých, realizovaných částí systému, tak i funkci kompletního konstrukčního řešení jako celku a tyto výsledky patřičně zhodnotil v závěru své diplomové práce. 

Při kontrole plagiátorství bylo při prověřování původnosti textu dosaženo shody do hodnoty 5%. Vzhledem k výši shody je možné považovat text práce za vlastní tvorbu diplomanta. 

Vzhledem k obsahu textu diplomové práce by diplomant mohl zodpovědět v průběhu obhajoby DP na následující, upřesňující, otázky:

· Upřesněte průběhy regulačních pochodů jednotlivých pohonů na Obr. 6.2.

· Jaká je hodnota vzorkovací periody použitého PD regulátoru pro regulaci polohy efektoru?

Závěrem lze říci, že zpracováním diplomové práce, která působí svým zpracováním velmi dobrým dojmem, diplomant prokázal velmi dobrou schopnost úspěšně a samostatně řešit zadaný úkol. 

Předloženou práci doporučuji k obhajobě a navrhuji ohodnotit známkou stupně A.
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