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Cilem této diplomové prace byla realizace Fizeni Zestiosého robota pomoci standardniho
systému polohového fizeni Simotion pro synchronizované ¥izeni viceosych systémii a porovnani
jeho moznosti s robotickym kontrolérem KUKA.

Pan Pavel Pokorny se seznamil se systémem Simotion na demonstraéni sestavé a navrhl
zapojeni rozvadéce s potfebnymi komponentami, které jsou pro Fizenf robota potfebné. Dale
navrhl zpisob pfipojeni snimafovych karet k resolveriim na motorech robota, aby dolo k co
nejmensimu zasahu do zapojeni robota a bylo moZné snadno prepojovat pivodnf i nové
testovany fidici systém. Z ¢asovych diivodi se v3ak rozvadét ani pfipojenf resolveri nepodatilo
realizovat.

Pan Pokorny také navrhl inverznf robotickou transformaci pro daného robota KUKA KR5arc,
ovéfil ji v Matlabu a navrhl jeji zjednoduSenou variantu vhodnou k implementaci v kontroléru
Simotion. Ta vSak implementovéana nebyla. P¥i méfeni na skuteéném robotu ffzeném ptvodnim
kontrolérem navic nebyla platnost transformace potvrzena a opét z asovych divodi jiZ pan
Pokorny nepétral po pfi¢inach zjisténych odlisnosti.

Zvy3e uvedenych diivodii tedy ani nemohl byt ¥idici systém robota realizovan v kontroléru
Simotion a nemohl byt porovnan s plivodnim robotickym kontrolérem.

Je tfeba Tici, Ze pan Pokorny pfistupoval k tématu zodpovédné a mél snahu praci realizovat
v odpovidajici kvalité. Problémem v3ak dle mého ndzoru bylo 3patné rozvrzeni ¢asu a sledovani
postupu na jednotlivych dil¢ich tkolech. To se naplno projevilo vzavéretné fazi, kdy pan
Pokorny naprostou vétSinu Casu vénoval fe$enf inverzni kinematické tlohy a neuvédomil si, Ze
ani ostatni ikoly, pFedev3im pak samotna fyzicka realizace, nejsou splnény.

Téma této diplomové prace nenf tplné jednoduché a jeji isp&sné dokonéeni vyZaduje znalost
celé rady systémd, jejich obsluhy a programovani, ale rozhodné nenf nerealizovatelné. V&fim, e
pokud bude mit pan Pokorny kdispozici dal$i semestr, dotdhne praci do zdarného konce.
Vsoucasné odevzdané podob& vSak prace hotovd neni, a proto ji hodnotim stupném F
(nedostatecné) a nedoporucuju ji k obhajobé.

V Praze 17.1. 2014

Ing. Pavel Burget, Ph.D.
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Diplomova prace se zabiva fizenim Sestiosého robotu. Student mél k dispozici robot KUKA.
Jeho hlavnim dkolem bylo nahradit stavajici Fidici jednotku dodavanou standartné s robotem
a nahradit ji pramyslovym fidicim pogitatem pro Fizeni pohybu Simotion. Student mél vytvorit
kinematicky model robota, implemetovat ho v fidicim poéitaéi Simotion a ovéfit jeho spravnost
pomoci vhodnych méfeni. Nakonec mél student provést sadu méfeni a porovnat dynamické
parametry nového fidiciho systému s parametry plvodniho fidiciho systému robotu.

Zadani povazuji za zajimavé akomplexni. Prace osahuje témata z celé fady odvétvi
prumyslové automatizace. Od samotného zapojeni motor( a senzord, pfes praci s prumyslovym
komunikacnim protokolem Profinet s aplikaénim profilem Profidrive, az k programovani fidiciho
systému pohybu Simotion.

V prvni kapitole autor popisuje fidici systémy Simotion a Sinamics. Autor fe&i problém pfipojeni
motord a senzorl do nového fidiciho systému tak, aby nepfigel o moznost fidit robot i puvodni
fidici jednotkou. Student tento problém Uspé$né Fesi a realizuje fidici smycku polohy nad
jednou osou robotu.

Ve druhé kapitole autor struéne popisuje robot KUKA a zabiva se fesenim kinematického
modelu robotu. V této Casti prace autor struéné konstatuje, ze se mu nepodafilo vyresit ani
pfimou kinematickou Ulohu a prace v tomto mist& kon&i.

Student v zavéru uvadi, Ze pfipojeni robotu k novému fidicimu systemu bylo velmi éasové

narocné. Konfiguraci a programovani fidiciho systému Simotion taktéz oznacuje za sloZitou
a ¢asoveé naroénou.

Chapu, ze pfipojeni robotu k novému fidicimu systému bylo naroéné. Plivodni Fidici systém byl
UpIné nahrazen, student pouzil jen stavajici motory. Konfigurace systém( Sinamics a Simotion
opravdu neni jenoduchéa zéleZitost. Ovéem na webovych strankach podpory vyrobce je spousta
podrobnych navodl. Reseni pfimé a inverzni kinamatické ulohy je taktéz problém ke kterému
existuje spousta literatury a zarovef na katedre kybernetiky existuje nejedno pracoviété, kde by
studentovy s problémem pomohli. Dale nechapu pro& student nepokragoval dal v praci. Stacilo
by realizovat fidici smy¢ky pro vSech Sest os a provést alespori néjaka méfeni. Student by tak
splnil zadani a poskytl by néjaké hmatatelné vysledky.



Prace misty pusobi dojmem, Ze je psana velmi narychlo. V praci se vyskytuji véty, které
nedavaji gramaticky smysl a étenar se mize jen domnivat co chtél autor Fici. Autor v jedné &asti
prace nazyva fidici systém Simotion spravnym nazvem a o kapitolu dale ho nazyva podivnym
pocesténym nazvem Simoution. Nejedna se o preklep, protoZe vyskyt obou termint je pfilizné
stejné pocetny. Netrvam na pfesném dodrzovani ndzvi, av$ak nazyva-li autor stejny systém
dvema rtznymi nazvy, mate étenare. Prace je téZ velmi kratka. Dvacet stran je na diplomovou
praci malo.

Shrnuti:

Student spinil jeden bod zadani z péti. Prace je velmi kratkd a nedosahuje formalni urovné
vysokoskolské diplomové prace. Proto praci hodnotim znamkou F — ,, nedostateéné” a praci
nedoporuéuji k obhajobé.

V praze 15.1.2014 Ing. Jaroslav Pecka
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