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Student v praci popisuje fizeni jedné osy stolniho fotbalu pomoci dvou motord pfipojenych
k méni¢im Sinamics. Tyto méniCe jsou propojeny s priamyslovym Fidicim systémem Simotion
pomoci prumyslové komunikacni zbérnice Profinet. Kfidicimu systému je taktéz pomoci
sbérnice Profinet pfipojena inteligentni primyslova kamera, pomoci které student ziskava
polohu mic¢ku na hracim stole. Téma prace povazuji za zajimavé a komplexni. Obsahuje témata
z celé fady odvétvi primyslové automatizace a komunikace.

Student nejprve analyzoval mechanické pfipojeni motord k vlastnimu hracimu stolu.
Nakonfiguroval pfipojené motory v prostfedi SCOUT a uspésné se vyporadal s konfiguraci
isochronniho priimyslového komunikaéniho protokolu Profinet s aplikacnim profilem Profidrive.
Dale se student seznamil s primyslovim Fidicim systémem pro fizeni pohybu Simotion. V ném
se student vyporadal se vzajemnou synchronizaci os obou motorl a vyreSil zavislost
translac¢niho a rotac¢niho pohybu jedné osy stolniho fotbalu.

Nad hraci plochu student umistil inteligentni primyslovou kameru. Tuto kameru nakonfiguroval
pomoci dodaného softwaru pro detekci polohy mi¢e na hracim stole. Student se snazil
0 co nejspolehlivéjsi detekci polohy v minimalnim mozném Case a pfijatelné pfesnosti. Student
proto realizoval reZzim sledovani mice, kdy odhaduje jeho pfisti polohu a dynamicky zmenSuje
oblast vyhledavani. Takto se student dostal na ¢as odezvy kamery do fidiciho poCitace 25 ms
s presnosti na 2 mm. Student je$té vyzkouSel jiny druh kamery, se kierym dosahl krat§iho ¢asu
odezvy, ale zase nizSi presnosti. S pfihlédnutim k faktu, ze je pouzita kamera, ktera neni
primarné uréena pro sledovani rychlych déji a cely vypocet probiha uvnitf inteligentni kamery,
kterou student programoval pomoci pfilozeného software, ve kterém nema moznost pfimého
programovani vyhledavaciho algoritmu, pouze jeho skladani z pfipravenych funkci, povazuji
dosazené parametry za opravdu maximalni mozné v dané konfiguraci. Kamera po vyhodnoceni
obrazu posila po zbérnici Profinet polohu Fidicimu systému Simotion. S pomoci této polohy
student implementoval jednoduché algoritmy pro odraZeni soupefovi stfely a pro utok na
soupefovu branu.

Na zaver student celé feSeni shledava funkénim. Formuluje nedostatky systému a navrhuje
mozna opatieni pro jejich odstranéni. Navrhuje mechanické uUpravy pro pfipojeni dalSich os
stolniho fotbalu. Pro zlepSeni detekce polohy mice navrhuje bud pfesunuti kamery pod hraci



desku stolu, nebo pfidani dalsi kamery tak, aby nedochazelo k zakryti mic¢e hraci osou a mi¢ byl
na hraci ploSe nalezen vzdy.

Po formalni strance student splnil vSechny body zadani. Prace je dobfe strukturovana. Student
velmi jasné a srozumitelné zdokumentoval celou konfiguraci systému. Pfiklada podrobné
navody pro konfiguraci meéni¢l, komunikce, inteligentni kamery a schémata celého fidiciho
systému. Na jeho praci budou navazovat dalSi studenti, ktefi budou pracovat na fizeni vSech
Ctyf os stolniho fotbalu tak, aby mohl hrat Clovék proti poditaci plnohodnotny zapas. Proto
povazuji za dullezité, ze student kvalitné zdokumentoval svou praci na kterou je mozné dobfe
navazat.

Z téchto diivodl hodnotim diplomovou praci znamkou: A — ,,vyborné*.
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