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I. IDENTIFIKACNT UDAJE

Nazev prace: Model pro detekci pfitomnych dilGi v zasobniku robotické buriky

Jméno autora: Radim Pridek

Typ prace: bakalaiska

Fakulta/dstav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)

Katedra/dstav: Katedra Fidici techniky

Vedouci prace: Ing. Martin Hlinovsky, Ph.D.

Pracovi$té vedouciho prace:  Karlovo ndm. 13, 121 35 Praha 2, Katedra fidici techniky, Fakulta
elektrotechnickd, CVUT v Praze

1. HODNOCEN{ JEDNOTLIVYCH KRITERI{

| Zadéani naroéndjsi

Hodnoceni ndroénosti zaddni zdvérecné préce.

Reeni prace zahrnuje vyfedeni mnoha dil&ich problémi zejména ze softwarové oblasti (detekce objekt(), ale i hardwarové
oblasti. Zaddni prace proto hadnotim jako narognéjsi.

' Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda pfedloZend zdvérecnd prdce spliiuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i pficiny jednotlivych nedostatkd. - o N S
Student spinil viechny body zadani bakaldfské prace a vysledkem je za pouziti kamery model pro detekci pfitomnych dilG

v robotické burice, na jejichz zakladé je zvolena nejvhodnéj$i stavba (mozné stavby) a ty jsou navrhnuty operatorovi na
HMI rozhrani. Realizovana aplikace najde uplatnéni ve vyuce a také pfi propagaci katedry a fakulty napf. v prabéhu dne

otevienych dvefi.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovini price A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem feseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své Feseni pribéziné konzultoval a
zda byl na konzultace dostatecné pfipraven. Posudte schopnost studenta samostatné tviréi prace.

Student pracoval pribé&zné, samostatné a pravidelné reportoval sviij postup na pravidelnych konzultacich. | text prace
vznikal postupné. Konzultace probihaly hlavné za iéelem reportovéni dosazenych vysledki, domluvy ke stanoveni daléiho |
postupu a reseni vzniklych probléma a otdzek. |

Odborna urovei A - vyborné

Posud'te uroveri odbornosti zavéreéné prdce, vyuziti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladu a
datziskanychzpraxe.

Navriené fedeni vychazi ze zadani prace a poZadavk na feseni. Cilem této bakaldFské prace byla realizace staveb
z dfevénych stavebnich dildl umisténych v zasobniku robotické buriky a jejich nasledné rozebrani za pomoci
priimyslového robotického manipulatoru KUKA.

Formalni a jazykova uroven, rozsah price A - vyborné

Posudte sprdvnost pouZivdni formdinich zapis obsaZenych v prdci. Posud'te typografickou a jazykovou strdnku.

Po formdlni strdnce je prace zpracovana kvalitné. Prace je dobie strukturovéna a popis je vhodné doplnén obrazky a
ilustracemi.

Vybér zdrojh, korektnost citaci A -vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivani studijnich materidlt k Feseni zdvéreéné prdce. Charakterizujte
vybér prameni. Posudte, zda student vyuil viechny relevantni zdroje. Ovétte, zda jsou vSechny pfevzaté prvky fadné
odliseny od viastnich vysledk( a dvah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace Upiné a v souladu
s citaénimi zvyklostmi a normami. |
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I Text pracuje s aktudInimi clanky a webovymi odkazy a viechny zdroje jsou Fadné citovany.

Dalsi komentafFe a hodnoceni
Vyjadrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledki zévéreéné prdce, napf. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkénosti technického nebo programového vytvofeného feseni, publikacnim vystupam, experimentdini zruénosti apod.

‘_ Vlozte komentéF (nepovinné hodnoceni).

lIl. CELKOVE HODNOCENi A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvéreéné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni,

Cilem této bakaldiské prace bylo vytvofeni pracovniho prostfedi pro realizaci stavby z dfevénych kostek,
které jsou umistény v zasobniku robotické bufiky. Pro samotny stavebni proces je vyuZivan primyslovy robot KUKA,
jehoZ pracovni prostiedi je vybaveno statickou kamerou pevné pfipevnénou k rdmu robotické bufiky. Kamera
sleduje prostor zésobniku stavebnich dilG véetné prostoru staveb. Pro analyzu obrazu z kamery a detekci stavebnich
dili je implementovdn prdmyslovy poéitag, ktery je propojen pies primyslovy sitovy protokol PROFINET s
programovatelnym logickym automatem (PLC). Cely proces je tak fizen a koordinovan timto PLC, jez zajituje pfesné
a spolehlivé Fizeni robota na zakladé vyhodnocenych informaci z kamery. Vhodné stavby jsou nésledné navrhnuty
operatorovi na HMI rozhrani.

Zavérem konstatuji, Ze byly spin&ny beze zbytku viechny body zadani bakalaiské prace.

PfedloZenou zdvéreénou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

/

Datum: 28.5.2024 Podpis: Ing. Martin Hlinovsky, Ph.D.
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I. IDENTIFIKACNi UDAJE

Nazev prace: Model pro detekci pfitomnych dilti v zasobniku robotické buriky
Jméno autora: Radim Pruidek

Typ prace: bakalarska

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)

Katedra/ustav: Katedra fidici techniky

Oponent prace: Ing. Petr Cezner

Pracovisté oponenta prace: DataSentics, a.s.

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi
Zadani narocnéjsi
Hodnoceni ndro¢nosti zaddni zdvérecné prdce.

Tato prace vyZadovala znalosti komunikacnich protokold standartné pouzivany v priimyslu. Dale od autora vyZadovala
znalost integrace rliznych systémU do jednoho celku tak, aby vysledné feseni spliiovali viechny prliimyslové standarty.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splfiuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

PredloZena prace splnila vSechny body zadani.

Zvoleny postup feseni vynikajici

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.

Autor pouzil spravné metody. NavrZeni postup je spravni a pfimocary (volba metody zpracovani obrazu, komunikace s PLC,
komunikace s robotem).

Odborna uroven A - vyborné

Posudte urover odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Po technické strance, hodnotim predloZenou praci pozitivné. Autor vhodné implementuje metody popsané v odborné
literature a dokumentace pouzitych nastroju.

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace B - velmi dobre
Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zapist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
VloZte komentar.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidli k feSeni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky rddné
odliseny od viastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Autor pouZil spravné zdroje.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k urovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného feseni, publikacnim vystupm, experimentdlIni zrucnosti apod.
Vlozte komentar (nepovinné hodnoceni).
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IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prace pred komisi.

Prace popisuje integraci kamerového systému do vyrobniho procesu. Student vybral vhodny primyslovy pocitac
pro komunikace s RGB kamerou a s prlimyslovym PLC fady SIMATIC S-1500. Vystup z kamery je zpracovan
metodou barevné segmentace za pomoci prahovani v HSV spektru. Déle student napsal fidici program pro PLC s
obsluhou na HMI panelu stanovisté. Prace splnila vSechny body zadani.

DOTAZY:

1. Jaka je snimkovaci frekvence RGB kamery v této aplikaci?

2. Slo zvysit FPS celé aplikace, kdyby vétsina prahovani byla provedena na FPGA ¢ipu kameru? Pokud ano,
jak?
3. Jaky jiny typ komunikace mezi primyslovym PC a PLC by Sel pouZzit?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Datum: 3.6.2024 Podpis:
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