Posudek vedouciho diplomové prace

Jméno studenta: Be. Petr Cepelak
Téma prace: MontaZni operace s §roubovym spojenim s vyuZitim robota ABB YuMi

Splnéni cilé prace: Cilem prace bylo realizovat montdzni operaci s vyuZitim robota ABB
YuMi, kde dochazi k sroubovému spojeni nékolika dilt. Operace zahrnuje podani dilG a
spojovacich prvki, spojeni do celku a odloZeni vyrobku. K tomu je vyuZito obou paZi robota a
mechanickych pfipravki, které byly k tomuto uéelu navrzeny a vyrobeny. Tyto cile prace
byly zcela spinény. Vedlej$im cilem bylo ov&feni moZnosti automatické lokalizace
spojovacich prvkid s vyuZitim modulu strojového vidéni robota ABB YuMi. Z divodu
omezeni vlivem epidemie sice nedoslo plnému praktickému ovéfeni, ale byl proveden pichled
zakladnich funkci strojového vidéni robota YuMi a byly naznadeny moznosti jejich vyuziti
pro danou aplikaci.

Uplnost a komplexnost FeSeni, vlastni p¥inos, niro¢nost tématu:

Zadani je spise prakticky orientované, takZe prace neobsahuje teoreticky rozbor. Ale k feSeni
bylo nutné samostatné prostudovat pomérné velké mnozstvi technické literatury, naudit se
pracovat s robotem a navrhnout a vyrobit pfislu§né mechanické ptipravky. Proto je mozné
povaZovat fe§eni za pomé&mé komplexni a téma jako celkové naroéné&;si.

Logicka stavba prace:

Logicka stavba prace je na velmi dobré trovni. Uvodni &st popisuje aktualni stav robotizace
v pramyslu, zejm. se zamé&fenim na tzv. kooperativni roboty, jejichZ zastupcem je i ABB
YuMi. Dale jsou obecné charakterizovany pfistupy k programovani robott a nasleduje popis
zakladnich ryst jazyka RAPID a jeho funkci, které maji vztah k fe§enému problému. V druhé
dasti je popsana vlastni realizace, nejprve navrh mechanickych pfipravki, dale struktura
softwarového fegeni, a kone&né detailné jednotlivé procedury programu. Samostatné je
diskutovano feseni §roubového spojeni s pomoci robota ABB YuMi. Na zavér jsou v
zakladnich krocich naznageny moznosti vyuZiti strojového vidéni robota ABB YuMi pro
danou aplikaci. Je mozné vytknout uréitou nelogi¢nost v popisu realizace, ktera zacina
navrhem mechanickych pfipravkd v kap. 5.1, ale chybi uvodni objasnéni toho, co ma
vytvofena aplikace provadét. To vyplyva aZ z popisu struktury programu v kap. 5.3.

Urovei zpracovani reserSe, vysledki a diskuse:

Rozsah reSer$e vzhledem k ifi problematiky neni velky, ale je pfim&feny zadani. Kroky
feSeni jsou velmi dobfe ilustrovany obrazky, zejm. fotografiemi robota pfi ¢innosti. Soucasti
je 1 video se zdznamem celé operace. K popisu softwarového fedeni je vhodné vyuZzito
vyvojovych diagrami. Celkov& je roveii prezentace krokd feeni a vysledkid velmi dobra.

Formalni zpracovani, typograficka a jazykova vroveii:

Formalni Groveti prace je nadpriméma, i kdyz text obsahuje v malé mife jazykové chyby a
nespravné nebo méné vhodné formulace, napf. "Takové argumenty jsou v syntaxi oddé€leny
svislou &arou" (str.35), zkratka "atp." (str. 35, 45 a jinde), "nejvé&ruhodn&jsi" (str. 30). Pfiloha
s CD je jen volné& viozena.

Prace s literarnimi zdroji, aplnost a spravnest citaci:
Pro re$ersi bylo vyuZito pomé&rné velké mnoZstvi zdrojd, v textu jsou spravné citovany.




Dal3i hodnoceni a pnpommky k prici, aktudlnost tématu, vyuiltelnost v praxi:
Zavéry formulované v préci i provedeny pfehled jazyka RAPID maji: ‘praktické vyuim zejm.

pti praci s robotem ABB YuMl

Ve vyVOJovych dlagramech na str.59, odetfeni podmmky "Obsluha, za1021la dily-a stiskla
tlaitko", vétev "NE", neodpovida vypisu procedury main na str. 66, kde se instrukci WaitDI.
di0,f &eka neomezenou dobu na stisk tlagitka. Vy vypisu na str. 66 rovnéz neni v° procedufe
main implementovan nekoneé&ny ¢yklus, ktery by odpovidal diagramu-na str. 59.'Ten j je
zfejmé“rcaii'zb‘véh‘-cyklitk;’zm spusténim procedury main, co alev. praci neni‘uvedeno.

Vy)adi’-em "Pro: vykonam pohybu byla vybrana funkce Rez’Tooi" ‘neni pfesné. ReITooI pouze
provadi trasformacipromé&nné typu robtarget. Vlastni pohyb je reahzovan pomoci MoveL

'Vyjﬁdi‘em k-vysledku kontroly pivodnosti prace '
Nejvyss$i mira podobnosti textu prace vyhodnocena vIS STAG] Je 0%. Praci nepovazup za

‘plagiat.

Otazky k obhajobg:

Vysvétlete vyjadrem nastr. 41: "Typ robtarget uréUJe pozici bodu pomoci souradmc v
aktualn& zvoleném:soufadnicovém systému. Robot je schopny dosahnout jedné a'té:samé
pozwe ‘néKolika riznymi zpusoby. Z tohoto divodu jsou jeho souéastl i konfigurace natogeni
os".

Na str..42 je uvedeno: "MoveJ se naopak pouzije v ptipadé, kdy tento pohyb nemusi byt
linearni": Jakou trajektom vykonavaji osy robota v pfipad€ pouziti instrukce MoveJ ?

Préci doporuéuji k obhajobg a navrhuji stupeit hodnoceni B.

-V Pardubicich, 1.6.2020

) /%g Ing. Jan Cvejn.




