Ing. Dominik Stursa

Katedra fizeni procesl

Fakulta elektrotechniky a informatiky
Univerzita Pardubice

Oponentni posudek diplomové prace
Bc. Lukas Malek

Rizeni robot@ Staubli pomoci PLC

Cilem diplomové prace Bc. Lukase Mdlka je seznameni se s architekturou a moznostmi uniVAL PLC
a tvorba ukdazkové aplikace fizeni robota pomoci programovatelného logického automatu Siemens
$7-1200. Teoretickou strankou préce je obecny popis pramyslovych robotl a jejich kategorie pro rGizné
aplikacni oblasti, hardware a programovani PLC. Praktickym vystupem je popis architektury a funkce
uniVAL PLC, instalace knihovny uniVAL PLC do programovaciho prostiedi PLC, konfigurace PLC,
otestovani zakladnich funkci knihovny, navrh ukazkové aplikace a zhodnoceni vysledk.

Prace je kromé Gvodu a zavéru ¢lenéna do 4 oddill, kde teoreticka ¢ast je popsana v prvnich 2 oddilech
a Cast prakticka v naslednych 2 oddilech.

V teoretické ¢asti prace je popsana teorie robotd, kde je nejprve nahlizeno na historii robot(, nasledné
jsou rozebrany primyslové roboty a jejich zakladni ¢asti a funkce, dale pak rozdéleni pramyslovych
robotll podle rGznych kritérii a zavérem jsou popsany kolaborativni roboty a programovani
pramyslovych robot(. Déle jsou v teoretické ¢asti detailné popsany programovatelné logické automaty
od uvodnich informaci a rGznych konfiguraci PLC, pres vykonavani programU a popis programovacich
jazykd pouzivanych v PLC, aZ po Casto uzivané komunikacni sbérnice.

Uvodnim oddilem praktické ¢asti je popis pouZitych zatizeni a jejich konfigurace, ktery obsahuje popis
robotického ramena Staubli TX2-40 se zakladnimi specifikacemi, popisem bezpecnostnich prvku
a kontroléru CS9. Déle nasleduje zbéZny popis PLC Siemens Simatic S7-1200 spolu s HMI panelem
Simatic KTP700 Basic, podrobny popis technologie uniVAL PLC, vyvojového prostiedi TIA Portal
a podrobné popsané potiebné konfigurace a nastaveni jednotlivych pouZzitych technologii.

Druhym oddilem praktické ¢asti je realizace ukazkové aplikace, ve které jsou popsana zobrazeni
jednotlivych reZimu fizeni robota na HMI panelu. Déle je v této Casti popsan program pro fizeni
robota. Podrobné se student vénuje popisu funkcnich blok knihovny uniVAL PLC a popisu
implementace jednotlivych fidicich rezima.

Prakticka ¢ast prace pfehledné popisuje jednotliva nastaveni poZadovanych SW pro umoznéni ovladani
robotického ramena pomoci programovatelného logického automatu v dané konfiguraci a popis
funkéni aplikace. Timto je dalSim osobdm vénujicim se této problematice znaé¢né ulehcena pripadna
prace pfi zachovani stejné konfigurace jako byla v praci pouzita.

V praci bohuZel neni uvedeno podrobné zhodnoceni, které by zasluhovalo samostatnou kapitolu.



Po formalni strance je prdce na dobré Urovni. Je psana srozumitelné a prehledné, jednotlivé kapitoly
na sebe systematicky navazuji. Vtextu jsem zaznamenal jen oblasné preklepy, Zadné vazinéjsi
typografické chyby nebyly nalezeny.

Vsechny body zadani byly splnény a prace splfiuje pozadavky kladené na tento typ zavérecnych praci.
Pro obhajobu pradce mam nésledujici dotazy a pozadavky.

e Proc neni mozné pfi Joint interpolaci (pohybu po kfivce) urcit presnou trajektorii nastroje?

e Zvazoval jste rozsifeni o nékteré automatizované funkce robota jako je napfiklad sledovani
pasového dopravniku nebo zasobnikovou funkci (umistovani urcité poctu objektl na sebe),
jak naro¢na by byla implementace takovych funkci?

Vzhledem k faktim uvedenym vyse pfi Uspésné obhajobé a zodpovézenivsech dotazl navrhuji znamku
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