POSUDEK
bakalarské prdce €. 2318 pana Petra Volenika vypracované na téma:
Kamerové systémy v priimyslové robotice

Bakalafskd prace shrnuje vysledky dosaZené béhem FfeSeni problematiky komunikace
pramyslové kamery Keyence CV-200c a fidiciho systému primyslového robotu KUKA KR 3. Pfistup
studenta k FeSeni zadaného Ukolu byl aktivni a vyZadoval studium celé Fady podkladd tykajicich se
nejen samotného programovdni kamery a robotu, ale i nastavovani parametrl v systémovych
souborech v zavislosti na typu hardwaru, komunikaénim protokolu apod. Textovd zprava je
roz€lenéna v logické posloupnosti do Ctyf Cislovanych kapitol, které jsou ¢Elenény v souladu se
zadanim bakalafské prace. Soucdsti predklddaného Fedeni je rovné? vykresovd dokumentace
vybranych komponent vymezenych zadanim.

Kap. 1 vymezuje zakladni pojmy a popisuje jednoduchym zplsobem dil&i zaFizeni systém
ROBOT VISON standardné pouzivanych v technické praxi, coZ je v praci dokumentovano konkrétnimi
priklady. DuleZitou Casti je zevrubny popis komunikaéniho standardu RS-232, véetné porovndani
parametr( s vybranymi novéjsimi standardy FireWire, GigE, Camera Link atd.

Vkap. 2 je charakterizovéno laboratorni pracovi$té podloZeno 3D pocitatovym modelem
s akcentem na popis primyslového robotu a efektoru. Autor uvédi, Ze ,opakovatelnd presnost
polohovani“ robotu je +0,05 mm. V této souvislosti poZaduji detailn&jsi vysvétleni tohoto pojmu a
zéroven specifikaci parametr(, které pfesnost polohovéni nejvice ovliviiuji. Pro propojeni efektoru
s pfirubou robotu bylo nutné konstrukéné vyfedit mezipfirubu. Z pfiloZeného vykresu 1-BP-
$11000246-00-01-00 bohuZel neni jasné, jakym zplsobem je efektor stfedén na mezipfirubu. Prosim
o vysvétleni. Na vykresu 1-BP-511000246-00-04-02 pak nejsou osy dér, pFisluiné tolerance pro diry
stfedicich dutinek, nékteré rozméry jsou neceloéiselné, aniz by k tomu byl dle mého nazoru dtivod
atd. Vykres 0-BP-$11000246-0-00-02 je bez zakétovani hloubky drazky ,U“. Pro lepsi orientaci
v soufadnych systémech pak neni jednoznaénym zplsobem patrnd poloha pocatku soufadného
systému robotu, event., néstroje a kamery (viz obr. 12). Prosim o vysvétleni, jakym zptisobem jsou
pfepocitdvany soufadnice detekovanych objektii na soufadny systém robotu.

Kap. 3 je stéZejni Casti prace a obsahuje strategii programovéni primyslové kamery
prostiednictvim uZivatelského SW grafického rozhrani. Déle je charakterizovdna programova
knihovna CREAD a CWRITE, definovano pfifazeni sériové linky v systému a parametrizovan systémovy
soubor SERIAL.INI. Podrobnym zplsobem jsou popsdny argumenty programovych instrukci a
pfistupné typ dat se specifikaci formatu pro pfenos po sériové lince. V zévéru kapitoly jsou uvedeny
konkrétni programové subroutiny pro realizaci vlastni komunikace robotu a kamery po sériové lince a
nasledné pfisludnych pohybovych dloh, které jsou pomé&rné prehledné.

V kap. 4 je uveden jeh velmi strucny pfinos bakalarské préace a zavér, ktery shrnuje jednotlivé
¢innosti provedené béhem feseni.

Zavérem lze konstatovat, Ze predloZend bakalafskd prace je i pres drobné formalni
nedostatky na velmi dobré trovni, je zpracovdna v souladu se zadanim a v piném rozsahu spliiuje
jeho vytéené cile. Praci doporucuji k obhajobé a v pfipadé Gspé&iného obhdjeni souhlasim
s udélenim akademického titulu , bakalaiF”.

V Liberci 12. 8. 2015




HODNOCENI
bakalarské prace ¢. 2318 pana Petra Volenika vypracované na téma:
Kamerové systémy v priimyslové robotice

S pfihlédnutim k odborné a formalini Urovni zpracovani podrobné specifikované v posudku
doporucuji klasifikovat vySe uvedenou bakalafskou praci znamkou

" VELMI DOBRE "

V Liberci dne 12. 8. 2015 g. Marcel Hordk, Ph.D.
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