CVvuT POSUDEK OPONENTA
ZAVERECNE PRACE

CESKE VYSOKE
UCENI TECHNICKE
V PRAZE

I. IDENTIFIKACNi UDAJE

Nazev prace: PRUMYSLOVY ROBOT S DOTYKOVOU SONDOU
Jméno autora: BC. SIMON PALECEK

Typ prace: diplomova

Fakulta/ustav: Fakulta strojni (FS)

Katedra/uastav: RCMT

Oponent prace: ING. ZDENEK BALCAREK

Pracovisté oponenta prace: TOS Varnsdorf a.s.

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné naroéné

Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prace.

Diplomova prace se zabyva problematikou integrace priimyslovych robotl a obrabécich stroji fizenych fidicim
systémem Siemens Sinumerik, zejména pak tématem méreni pomoci dotykovych sond. Jednd se o aktudlni
manipulace s nastroji nebo pfimo pro obrabéci operace. Spolecny Fidici systém robotu i stroje pak pfindasi radu
vyhod.

Spinéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

V praci se autor nejprve vénuje resersi, ve které popisuje princip prace s dotykovymi sondami a uvadi nékteré
vyrobce. Souc¢asné popisuje princip méfeni pomoci dotykovych sond v fidicim systému Siemens Sinumerik a
integraci tohoto fidiciho systému s roboty KUKA. V dalsi kapitole jiz autor popisuje vlastni implementaci
dotykové sondy do robota KUKA Fizeného fidicim systémem Siemens Sinumerik, a to jak z hlediska hardware,
tak i parametr(l. Nasleduje kapitola vénujici se detailni analyze presnosti méreni dotykovou sondou a
primyslovym robotem v rliznych mistech pracovniho prostoru a pfi rGznych podminkach. V zavéru této
kapitoly autor vysledky analyzy shrnuje. V navazujici kapitole je popsdna pfipadova studie implementace
méreni pomoci dotykové sondy a primyslového robota pro presnou automatickou identifikaci pozic zdsobniku
nastrojl véetné integrace do sprdvy nastrojl v fidicim systému Sinumerik. V zavéru autor shrnuje dosazené cile
diplomové prace.

Zvoleny postup feSeni spravny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Postup reseni dané problematiky povazuji za spravny. Autor nejdfive provedl| resersi dané problematiky, kde
popsal zakladni principy méreni pomoci dotykovych sond, implementaci do robota a propojeni s fidicim
systémem Sinumerik. V navaznosti na to provedl| vlastni implementaci dotykové sondy véetné analyzy
presnosti. Ziskané zkusenosti potom vyuzil pro automatickou kalibraci zasobniku ndastrojl. Toto je z hlediska
efektivity celého pracovisté zasadni, protoZe rucni kalibrace zasobniku nastroji je ¢asové velmi narocna a musi
byt provadéna po jakémkoli zdsahu do mechanické struktury zdsobniku (rozméry zasobniku jsou vidy odlisné
od nominalniho modelu).
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Odborna uroven C - dobfe

Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Z prace je patrny logicky pristup studenta k feSené problematice i prakticka orientace prace. Zejména zde
ocenuji detailni analyzu presnosti a praktickou implementaci postupu do kalibrace nastrojového hospodafrstvi.

V ramci diplomové préace autor vytvofil postup implementace dotykové sondy do primyslového robota KUKA
fizeného fidicim systémem Siemens Sinumerik v reZzimu ,,machining”. ProvedI| také podrobnou analyzu
presnosti méreni dotykovou sondou nesenou robotem a implementaci na automatickou kalibraci zasobniku
nastrojl. Dosazené vysledky jsou vyuZitelné zejména jako postup a doporuceni pro implementaci do dalsich
strojl. Zde predevsim oceriuji doporuceni z hlediska méreni pfesnosti a navrh postupu vlastni kalibrace
zasobniku nastroj. Naopak bych ocenil detailnéjsi zapracovani i dalSich moZnosti propojeni fidiciho systému
Sinumerik a robota ve vztahu k automatické kalibraci zasobniku nastroji (nejen rezim ,machining”, ale tfeba i
fizeni pomoci standardni externi automatiky, ktera je cenové priznivéjsi). Také by bylo zajimavé porovnat vliv
presnosti zapojeni dotykové sondy pfimo na fidici jednotky Sinumerik v porovnani se zapojenim do Fidici
jednotky robota.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobie

Posudte spravnost pouZivdni formdlnich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.
Clenéni prace do jednotlivych hlavnich kapitol je prehledné, nicméné obsah jednotlivych kapitol je nékdy
trochu matouci a zaslouzil by si lepsi rozdéleni. Grafické zpracovani prace je na dobré Urovni, avsak nékteré
grafy jsou hure cCitelné (zejména slozité legendy v kapitole vénujici se analyze presnosti). Celkové ale prace
plsobi ucelenym dojmem.

Vybér zdrojh, korektnost citaci Zvolte polozku.

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskdavani a vyuZivani studijnich materidl( k feseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Vlozte komentar.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjadrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zru¢nosti apod.
Vlozte komentaf (nepovinné hodnoceni).

K diplomové praci nemam zasadni pfipominky. V praci chybi z mého pohledu pouze detailnéjsi porovnani

s jinymi mozZnostmi propojeni fidiciho systému Sinumerik a priimyslového robota ve funkci zakladace nastroj(
s moznosti automatické kalibrace regalového zasobniku.
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I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

Diplomova prace se zabyva aktualnim tématem propojeni obrabécich stroji a primyslovych robotl jak pro
obrabéci operace, tak také ve formé automatického zasobniku nastroji. Jejim feSeni autor prokazal schopnost
pInéni komplexnich inzenyrskych ukolG. Hlavni pfinos prace vidim ve vytvoreni jasného postupu implementace
dotykové sondy do primyslového robota fizeného fidicim systémem Siemens Sinumerik a postupu automatické
kalibrace pozic zasobniku néstroja.

Otdzka na studenta k zodpovézeni u obhajoby:

- Bylo by mozné implementovat postup automatické kalibrace zasobniku nastroju i pfi pouZiti jiného
zpUsobu propojeni (standardni externi automatika). Bylo by mozné ptipadné vyuZit i jiného vyrobce
robota nez KUKA?

PfedloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném C - dobfe.

Datum: 18.8.2023 Podpis: Zdenék Balcarek
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