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Slovni vyjadfeni oponenta prace a otdzky na autora prace

Automatizace je korporatnim klicovym ukazatelem. Vyvoj primyslu vSech modernich spolecnosti, ke
kterym se Shape hlési, sméfuje k automatizaci. Dfive nez se spusti kolob¢h realizace je tfeba analyzovat
navratnost investice. To bylo cilem zadani diplomové prace pro Petra Dédice. M¢l zjistit, zda lze vyuzit
cobota uvolnéného z vyroby jiz ukonceného projektu. Vyhodou Cobota je moznost piekonfigurovani na
robota za dodrzeni bezpecnostnich podminek. Jednou z otadzek jez méla prace objasnit je moznost vyuziti
stroje v kooperativnim modu, nebo s plnou robotickou kapacitou. Vzhledem ke slozitosti problematiky je
celd aplikace nad ramec jedné profese a bylo by tieba postihnout analyzu bezpec¢nosti a rizik, robotizaci se
zamétfenim na Vision systém, konstrukei strojli a zatizeni. Omezili jsme se tedy na zésadni ukoly:

* Jsme schopni kontrolovat kamerou vyfiznuté otvory v crash canu a §vovy svar
* Jakym zpusobem lze Fanuc robotem uchopit nas crash can
Pro vyhodnoceni smysluplnosti implementace robota je tfeba zjistit navic nutné podminky:

« Je robot pro aplikaci pouzitelny
« Co vse bude zapotiebi
* Bude cobot schopen nahradit nespolehlivou praci operatora

Petr Dédi¢ systematicky analyzoval Sirokou oblast, kterou bude tfeba pro uspéSnou aplikaci vyfesit.
Pozorné¢ monitoroval a pekné popsal fungovani pracovisté, jakoz i chovani naseho zaméstnance. V
teoretické Casti seznamil Ctenafe s vyrobou kontrolované komponenty a jejimi dilezitymi parametry.
Stejné tak nas sezndmil s dostupnymi komponentami kompatibilnimi s roboty Fanuc pro zpracovani
digitalizovaného obrazu a pro manipulaci. Ocenuji jeho technické dovednosti a samostatnost s jakou
nainstaloval zaptj¢enou kameru Fanuc od jeho vyrobce a zakoupeny gripper. Zakoupeni gripperu
naznacuje, ze si tato DP ziskala divéru spolecnosti a pravdépodobné bude kontrola dili a vykladani
realizovano. Zaméfil se na rozhodujici faktory vyhodnoceni kamerovych snimkt a uchopeni predmétu.
Vykladani dilt do vystupnich beden je nad ramec zadani této DP. Rozhodujici je, zda muize robot
kontrolovat dil. Petrovi se podafilo vytvofit pro snimani dilu dostatecné svétlené podminky. Odladil
vyhodnocovéni dilu na rozpoznani chyb a pfitom ve velmi sluSném case. Experimetnalné urcil dobu
uchopeni dilu. Z robota vycetl dobu rozpoznavaciho algoritmu. Simulaci v roboguide prokazal Petr své
schopnosti i na programatorském poli, kde si poradil se zaludnou singularitou pii vykladani dila. Diky této
vyhodnoceni kvality dili. Ze zpracovani je ziejmé, ze si autor musel projit mnoha technickymi uskalimi
pfi ziskani zkuSenosti s kalibrovanim kamer, kdy nem¢l k dispozici originalni kalibra¢ni miizku,
zprovoznéni robota a  nastaveni payload  nutny  pro spravny  pohyb robota.

Zéaveérem bych chtél podékovat Petrovi DédiCovi za vybrané téma a zpracovani, které¢ bude piedstaveno
vedeni spole¢nosti SHAPE, jako névrh pro investici v ramci zavedeni automatizace do vyrobniho portfolia
spolecnosti.



K DP jako takové nemam zadné zasadni piipominky nebo navrhy na zlepsSeni. Celkové hodnotim
ptedlozenou diplomovou préaci klasifikacnim stupném — vyborné a doporucuji ji k obhajobé.

Otazky:

1. Jakym zptsobem by autor feSil ndhradu doplnovani prazdnych KLT teamleaderem.?
2. Proc jste si vybral mechanicky efektor?

3. Jakym zpusobem jste vyiesil singularitu robota pii vykladani ?
Doporuceni k obhajobé
Doporucuji k obhajobé

Hodnoceni: 1 - Vyborng
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