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Oponentni posudek diplomov6 prdce

Jm6no diplomanta: Bc. Michael Fron6k

Oponent diplomov6 prdce: lng. Marek Bure5, Ph.D.

Ndzev hodnocen6 diplomove prdce je "VyuZitisnfmacfch syst6m0 v pr0myslove

automatizaci". Prdce obsahuje celkem 58 stran textov6 d6sti bez piiloh. Hlavnim cflem prdce
je ov6ieni spolehlivosti rozpozndvdni obrazu 2D vision syst6mu v experimentdlni laboratoii
pr0myslu 4.0 na FST.

V teoretick6 idsti prdce se student vdnuje objasn6nipojm0 automatizace, uvddir0zne druhy
automatizace spolu s popisem vrihod a nevlihod jednotlivlTch piistup0. Tato ddst je
piehledn6 a vhodnE Eien6na s ohledem na dalif zam6ieni prdce. Souddstf teoreticke ddsti je

take popis a rozilen6ni senzorovrich systemu, z nichi hlavni driraz je kladen na opticke
senzory, kte16 jsou ddle ieieny.
V praktick6 idsti pr6ce se student nejprve v6nuje popisu experimentdln(laboratoie zejmena

se zam6ienim na kolaborativniho robota a syst6m pro rozpoznAv6n( obrazu. Krom6

technickrich specifikacf zaiizen( se student v6nuje i softwarov6 strdnce. V prdci uvddi

strukturu a konkretnf ddsti programov6ho kddu, kteni musel vytvoiit za ddelem daliiho
testovdni. Zde je nutno podotknout, 2e vytvoienf a odlazeni programu pro kolaborativn(ho
robota bylo nelehktm Ukolem, nebot tvorba tEchto program0 zatfm nenive standardn(m

obsahu udiva. V zdv6rein6 kapitole diplomov6 prdce se student v6nuje testovdnI
spolehlivosti naprogramovaneho syst6mu, ve kter6m robot odebfrd barevne puky ze

zdsobnik0 a tiidf je na piipravenou paletku na dopravniku. Student demonstruje
univerzdlnost programu, tedy moinost zdm6ny paletky i obsahu zdsobnfkt. Dal6[m piinosem
prdce je pak zhodnocenf intenzity osv6tlenina vrisledky kamerov6ho rozpozndv6ni.Ta
pomoci luxmetru student zm6iil r0znou intenzitu osv6tleniv mistnosti pii vyuiiti
standardniho osv6tleni, LED piisviceni nebo fluorescendni lampy a jejich kombinacf.

Vrisledkem bylo zjiStEn[, ie idedlniintenzita osv6tlenise musfpohybovat mezi 550 - 740

luxy. Nizkd intenzita brdnive spr5vn6m rozpozndldni barev, vysokd naopak piesv6tluje
prostor a jsou pak problemy i s rozezndvdnim obrysri.

Event. pokratovdnf textu na piiloienVch listech
Navrhovand vrislednd klasifikace: Vliborn6

Misto, dne: 3 -e - €bX1

podpis



fAKULTA STBOJiII

zAPA0sersilr
{J}IIV[BTITY

v plef{l

Po formiilni str6nce je pr6ce zcelav poiiidku. Gramaticky je na velmi dobrd rirovni. Student
dodrZel piedepsan6 form6tov6ni a spr6vn6 tak6 naformiitoval pouZitou literaturu i ji vhodnd
citoval. Jeden zmitla nedostatkri jsem objevil u konzultanta, kdy na oficiiilnim zadlnije jind
jmdno, nel je pak uvedeno v pr6ci.

Dotazy k diplomov6 prfci:

t. Jakd parametry je nutno dodrZet, abychom mohli konstatovat, Ze aplikace robota je
kolaborativni.

2. Pokud lze uved'te srovn6ni v n6rodnosti a pracnosti programoviini pro 2D vision a 3D
vision syst6my. Napiiklad o kolik procent by bylo n6rodndj5i naprogramoviini 3D
vision systdmu.

ZixEr a zhodnocenf:

Musim konstatovat, Le zadini priice bylo dodrZeno a vy.tydenych cilti bylo dosaZeno. Student
prokiual znadnou orientaci v problematice robotizace a automatizace, coZ potvrdil vlastnimi
programovfmi bloky i n6sledny'm experimentem. Celkovd hodnotim piedloZenou diplomovou
pr6ci klasifikadnfm stupn6m vybornd a doporuduji ji k obhajobd.
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