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Slovni vyjadieni, komentare a pripominky oponenta:

Jednim z cil prace je vypracovat metodiku prace se sestavami. Tento cil je splnén, ovSem
pouze na Grovni spojeni dilii jednoduchymi vazbami — zarovnanim a posunutim referen¢nich
ploch. Vyklad tvorby dilii a sestav je kvalitni, oviem v situaci, kdy kazdy odstavec kon¢i odkazem
na zdroj: ,,Vla¢ilova Hana, Vilimkova Milena, Hencl Lukas, Computer Press: Zaklady prace
v CAD systému SolidWorks, rok vydani 2006, ISBN: 80-251-1314-0%, vyvstava otazka, do jaké
miry se jednd o pfinos studenta nad ramec dostupné literatury.

Dalsi z cilt: ,,V kinematické sestavé se zaméfit na pridélovani stupiia volnosti a vazeb® jiz
neni splnén a je dotknut pouze pfidélenim vlastnosti rotace osy vétraku. Otekaval jsem, Ze prace
se bude zabyvat vytvafenim kombinace stupiiti volnosti, rotacnich i transla¢nich v ramci
definovanych rozsahi a vazeb, ovéfovani kinematickych kolizi ¢i vytvafenim animaci
definovanych pohybi, avsak s vyjimkou vySe uvedené rotace jsem toto v praci nenasel.

Z metodického pohledu tak nachazim bakalaikou praci na arovni €i pod trovni mnoha i
elektronicky dostupnych materialti o Solidworksu. Zavéretné 4-5 stranky vénované pitkladim
jinych CAD systémi jsou struéné (mimochodem 2 ze 3 ptikladl zobrazuji screenshot prazdné
plochy programu) a spoleéné s uvedenymi citacemi naznacuji, Ze autor ani nemé¢l moZnost se
s nimi seznamit, natoz osobn¢ zhodnotit.

Nespornym piinosem prace jsou zkonstruované sestavy véetné popisu krokli vedoucich
k jejich vytvoieni. V hlavnim textu popsané sestavy ,,svicen* a ,,ventilator” jsou voleny dostatecné
jednoduché, aby bylo moZno popsat v§echny kroky. V pfiloze uvedené sestavy ,fehtacka™ a
kinematické sestavy, cemuz odpovida i ukol na zav€re¢nych stranach sestav:

,,Definujte vhodné stupné volnosti tak, aby bylo mozné ur¢it pohybovou studii motoru®, resp.
,.Definujte vhodné stupné volnosti tak, aby bylo mozné urcit pohybovou studii fehtacky*. Reseni
tohoto tkolu ani navod, jak jej vyfesit, v praci nenalézam.
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sestav v programu Solidworks.

Pripadné otizky p¥i obhajobé a niméty do diskuze:

1. Na strané 50 uvadite: ,,rychlost pohybu nastavime na 200 RPM (= rychlost pohybu
motoru)“. Mtizete objasnit vyznam a jednotku uvedené hodnoty 200?

2. Vysvétlete, do jaké miry demonstrované dovednosti piesahuji rAmec absolvovanych
predmétt Solidworks 1., II.

3. Jsou vytvorené modely motoru a fehtacky dynamické, tj. umoziiuji realisticky pohyb ¢asti,
nebo se jedna o statické sestavy?

4. Ventilator zobrazeny na obr. 46, 47 by nebyl G€inny, protoze rovina lopatek splyva
s rovinou otaceni. Dokazal byste roviny lopatek natoc¢it vii¢i roving otaceni?

Praci
M doporucuji U nedoporuduji

uznat jako bakaléfskou.
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