YHUBEP3UTET Y BEOIPALLY
- MALULMHCKW ®AKYNTET -
BPOJ: 2409/2

AATYM: 27.11.2015.

Ha ocHoBy 3axTeBa npod. Ap [Metpa MNeTtposuha, 6p. 2409/1 og 23.11.2015.
roguHe u 4n. 63. Crartyta MawwvHckor ¢akynterta, HacraBHo-HayyHo Behe MalumHckor
dakynTeta Ha cegHuum op 26.11.2015. roguHe, goHeno je cnepehy

oOaANnyKy

[a ce 3a peueH3eHTe TexHUYKor pewwera nog Hacnosom: ,Jlaboparopujcka
nnarcpopma 3a eKcnepumeHTanHy Bepudukauujy cynepbp3e  akBusuuuje
reomMeTpujcke MHcpopmaumje y cuctemy 3a afanTUBHO poGOTCKO 3aBapuBame” unju cy
aytopu: npod. aAp letap [lMetposuh, WeaH [daHunos, avnn.uHx.maw., Hukona nykuh,
AVNN.UHX.MaLL. UMEHY]Y:

- npod. Ap BpaHko KokoToBuh, MawwuHcku gakynteT y beorpaay

- npocp. Ap Urop byaak, ®akynteT TexHU4KUX Hayka, YHusepauteT y Hosom Cagy

Opnyky poctasutu: MuHUCTapCTBY NPOCBETE, HAyKe U TEXHOMOLUKOr pa3Beoja
PC, peueHseHTUMa 1 apxusu PakynrteTta pagu esvaeHuUmje.

;gﬁ; ' OEKAH
IS MAl.UVIHCKOI' ®AKYNTETA
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Odlukom Nau¢no-nastavnog veca Masinskog fakulteta u Beogradu br. 2409/1 od 23.11.2015.
godine imenovani smo za recenzente tehnickog reSenja Laboratorijska platforma za
eksperimentalnu verifikaciju superbrze akvizicije geometrijske informacije u sistemu za
adaptivno robotsko zavarivanje autora: prof. dr Petar B. Petrovi¢, Ivan Danilov, dipl. inZ. mas.,
Nikola Lukié, dipl. inz. mas. Na osnovu predloga ovog tehnic¢kog reSenja podnosimo sledeci:

IZVESTAJ

Tehnicko reSenje: Laboratorijska platforma za eksperimentalnu verifikaciju superbrze
akvizicije geometrijske informacije u sistemu za adaptivno robotsko zavarivanje, koje su
realizovali autori: prof. dr Petar B. Petrovi¢, Ivan Danilov, dipl. inz. mas., Nikola Lukié, dipl. inz.
mas., opisano je na 14 stranica A4 formata pisanih sa 12pt jednostrukog proreda, sadrzi 12 slika.
Sastavljeno je od Sest poglavlja i spiska koriScene literature. Naslovi poglavlja su:

Oblast na koju se tehnicko resenje odnosi

Tehnicki problem

Stanje tehnike

Koncept tehnickog resenja

Mo W R

Detaljan opis tehnickog resenja
6. Zakljucak

Laboratorijska platforma za eksperimentalnu verifikaciju superbrze akvizicije geometrijske
informacije u sistemu za adaptivno robotsko zavarivanje, koji su realizovali autori: prof. dr Petar B.
Petrovi¢, Ivan Danilov, dipl. inz. mas$., Nikola Luki¢, dipl. inz. mas., rezultat je viSegodi$njih
razvojnih napora evolutivnog karaktera, iskazanim kroz niz tehnickih reSenja koja su pozitivno
recenzirana i prihvacena od strane Naucno-nastavnog veca Masinskog fakulteta u Beogradu. Ovo
tehnicko resenje je realizovano u okviru istraziva¢ko-razvojnih aktivnosti na projektu TR 35007 sa
ciljem izgradnje eksperimentalne platforme na kojoj ce biti omogucena prakti¢na verifikacija
teoretskih rezultata projekta i prakticna demonstracije upotrebljivodsti postavljenog
koncepta CyberFABRICATOR proizvodnog sistema koji je kompatibilan sa zahtevima
proizvodne paradigme masovne kastomizacije za domen tehnologije zavarivanja, odnosno
Sire, za domen tehnologije robotizovane montaze.

U prvom poglavlju se kratko definise oblast na koju se tehnicko reSenje odnosi, odnosno
tehnologija robotskog elektroluénog zavarivanja.

U drugom poglavlju definiSe se sustina problema uspostavljanja aktivne interakcije robota i radnog
okruzenja, odnosno radnog zadatka, kroz potrebu uvodjenja odgovarajuée povratne sprege na bazi
akviziciije gometrije radnog prostora robota.

U trecem poglavlju se daje kratak opis stanja tehnike u oblasti tehnologije senzorskih sistema za
robotsko zavarivanje. Navode se tri varijantne tehnologije i odredjuju njihova ogranic¢enja.

U cCetvrtom poglavlju se kratko obrazlaze koncept predloZenog robotsko sistema opremljneog
ulgrabrzim sensorom za prostornu akviziciju geometrijske informacije i spregnutog sa SolidWorks
CAD prostornim modelerom.

U okviru petog poglavlja se navodi detaljan opis razvijenog resenja, sa posebnim fokusom na
senzorski sistem i sistem za obradu senzorskih informacija. Ovo poglavlje se sastoji iz tri
podpoglavlja: 5.1 Senzorski sistem, 5.2 Identifikacija lokacije sklopa koji se zavaruje ili Sava, i 5.3
Primer prakti¢ne implementacije. Zbog tehni¢ke obimnosti u opisu se navode samo kljuéni sadrzaji
tehniCkog reSenja, a njegova funkcionalna celokupnost i nauénp-razvojni doprinos ilustruju se
pogodno izabranim primerom u kojem se jasno prikazuje ostvareni tehni¢ki napredak, inovativnost
razvijene tehnologije i takodje, podjednako znacajno, puna praktiéna upotrebljivost u industrijskom




uslovima, i spremnost razvijenog reSenja za njegovu dalju transformaciju u komercijalno
upotrevljiv proizvod.

U zaklju¢ku se navode osnovna svojstva i performanse realizovanog tehni¢kog reSenja i naglasava
njegova prakti¢na upotrebljivost za primenu u industrijskim usovima, posebno u okviru malih i
srednjih preduzeca i maloserijske proizvodnje.

MISLJENJE

Autori tehnic¢kog reSenja Laboratorijska platforma za eksperimentalnu verifikaciju superbrze
akvizicije geometrijske informacije u sistemu za adaptivno robotsko zavarivanje, koji je
razvijen (koncipiran, projektovan i realizovan samogradnjom) na projektu TR 35007, precizno i
kompletno su prikazali kompletnu strukturu, sadrzaj i upotrebnu vrednost tehnitkog redenja.
Prikazane moguénosti razvijenog sistema i njegovi inovativni sadrzaji predstavljaju nov doprinos
nauénim i inZenjerskim znanjima istrazivacke i naucne zajednice Srbije. Sa zadovoljstvom
predlazemo Nauéno-nastavhom veéu Masinskog fakulteta Univerziteta u Beogradu da
novorazvijeni eksperimentalni sistem: Laboratorijska platforma za eksperimentalnu
verifikaciju superbrze akvizicije geometrijske informacije u sistemu za adaptivno robotsko
zavarivanje, koje su realizovali autori: prof. dr Petar B. Petrovi¢, Ivan Danilov, dipl. inZ. mas.,
Nikola Lukié, dipl. inz. mas., prihvati kao novo tehnitko reenje, relevantno za korpus tehnoloskih
znanja Srbije u oblasti mehatronskih sistema i tehnologija.

ProMr Igor Buda{. Fakultet tehnickih nauka
Novi Sad, Univerzitet u Novom Sadu
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Doc. dr Branko Kokotovi¢, Masinski fakultet
Univerziteta u Beograd




YHUBEP3UTET Y BEOIPALlY
- MALUMHCKWN ®AKYNTET -
BPOJ: 2409/2

AATYM: 25.12.2015.

Ha ocHosy 3axtesa npod. ap Metpa MeTposuha, 6p. 2409/1 og 23.11.2015.
roavHe u un. 63. Cratyta MawwHckor chakynTteta, HacTtaBHo-HayyHo Behe MalumHcKor
¢hakynTeTta Ha cegHuum og 24.12.2015. roguHe, AoHeNo je cnenehy

oOAnvyKy

MpuxBaTa ce TexHuuko pewere (M85) nog Hacriosom: ,,JlaBopaTopujcka
nnatopma 3a  eKcnepuMeHTanHy BepudMKauujy cynep6pa3e aKkBusuumje
reomeTpujcke MHOpMaumje y cucTeMy 3a afanTUBHO poBGOTCKO 3aBapuBaHe* ynju cy
aytopu: npod. ap [letap lMetposuh, MBaH [aHunos, avnn.vHx.maw., Hukona nykuh,
AVNN.UHX. MaL.

Onnyky AoctasuTh: MUHUCTapCTBY NMPOCBETE, HAyKe U TEXHOMOLLKOr pa3soja
PC, peueHseHTma 1 apxusmu dakynTeTa pagu esnaeHumje.

AEKAH
HHCKOI AKYIITETA
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