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Ha OCHOSYaaxresa npocp. AP neTpa neTpos~na, 6p. 2409/1 OA23.11.2015.
rOA~He ~ \.lIl. 63. Craryra Maw~HcKor cpaKYIlTeTa, Hacraeao-aay-u-o sene Maw~HcKor
cpaKYIlTeTaHa ceAH~~~ OA26.11.2015. rOA~He,AOHeIlOje cneaehy

O,QnYKY

,Qa ce aa peueasesre TeXH~\.lKOrpeuiersa nOAHaCIlOSOM:"fla6opaTopMjcKa
nnarrpopwa sa eKcnepMMeHTanHY BepM<pMKa,-,Mjy cynepbpse aKBM3M'-'Mje
reoMeTpMjcKe MH<popMa'-'Mje y cMcTeMY sa aAanTMBHO P060TCKO aaaapaaaiee" \.l~j~ cY
ayropa: npodi. AP Ilerap Flerpoeuh, lt1BaH ,QaH~IloB, A~nIl.~H>K.Maw., Hnxona IlYK~n,
A~nIl.~H>K.Maw. ~MeHyjy:

- npodi. AP Bpaako KOKoToB~n,Maw~HcK~ cpaKYIlTeTY 6eorpaAY
- nporp. AP lt1rop 6YAaK, <l>aKYIlTeTTeXH~\.lK~XHaYKa,YH~Bep3~TeTY HOBOMCaAY

OAflYKYAOCTaB~T~: M~H~cTapcTBY npoceere, HaYKe~ TeXHOIlOWKorpaasoja
PC, peueuaearaua ~ apxasa oaxyrrrera paA~ eB~AeH~~je.



Odlukom Naucno-nastavnog veca Masinskog fakulteta u Beogradu br. 240911 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. Petrovic, Ivan Danilov, dipl. inz. mas.,
Nikola Lukic, dipl. inz. mas. Na osnovu predloga ovog tehnickog 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. Petrovic, Ivan Danilov, dipl. inz. mas., Nikola Lukic, 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:

1. Oblast na koju se tehnicko resenje odnosi
2. Tehnicki problem
3. Stanje tehnike
4. Koncept tehnickog resenja
5. 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.
Petrovic, Ivan Danilov, dipl. inz, mas., Nikola Lukic, dipl. inz. rnas., rezultat je visegodisnjih
razvojnih napora evolutivnog karaktera, iskazanim kroz niz tehnickih resenja koja su pozitivno
recenzirana i prihvacena od strane Naucno-nastavnog veca Masinskog fakulteta u Beogradu. avo
tehnicko resenje je realizovano u okviru istrazivacko-razvojnih aktivnosti na projektu TR 35007 sa
ciljem izgradnje eksperimentalne platforme na kojoj ce biti omogucena prakticna 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 elektrolucnog zavarivanja.

U drugom poglavlju definise se sustina problema uspostavljanja aktivne interakcije robota i radnog
okruzenja, odnosno radnog zadatka, kroz potrebu uvodjenja odgovarajuce 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 iodredjuju nj ihova ogranicenja,

U cetvrtom 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. avo poglavlje se sastoji iz tri
podpoglavlja: 5.1 Senzorski sistem, 5.2 Identifikacija lokacije sklopa koji se zavaruje ili sava, i 5.3
Primer prakticne implementacije. Zbog tehnicke obimnosti u opisu se navode sarno kljucni sadrzaji
tehnickog resenja, a njegova funkcionalna celokupnost i naucnp-razvojni doprinos ilustruju se
pogodno izabranim primerom u kojem se jasno prikazuje ostvareni tehnicki napredak, inovativnost
razvijene tehnologije i takodje, podjednako znacajno, puna prakticna upotrebljivost u industrijskom



uslovima, i spremno t razvijenog resenja za njegovu dalju transformaciju u komercijalno
upotrevljiv proizvod.

U zakljucku se navode osnovna svojstva i performan e realizovanog tehnickog resenja i naglasava
njegova prakticna upotrebljivost za primenu u industrijskim usovima, posebno u okviru malih i
srednjih preduzeca i maloserijske proizvodnje.

MISLJENJE

Autori tehnickog resenja Laboratorijska platforma za ckspcrimcntalnu vcrifikaciju superbrze
akvizicijc gcomctrijskc informacije u sistemu za adaptivno robotsko zavarivanjc, koji je
razvijen (koncipiran projektovan i realizovan samogradnjom) na projektu TR 35007 precizno i
kompletno su prikazali kompletnu strukturu, sadrzaj i upotrebnu vrednost tehnickog resenja.
Prikazane mogucnosti razvijenog sistema i njegovi inovativni sadrzaji predstavljaju nov doprinos
naucnirn i inzenjerskim znanjima isrrazivacke i naucne zajednice Srbije. Sa zadovoljstvom
predlazemo Naucno-nastavnom vecu 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. Petrovic, Ivan Danilov, dipl. inz, mas.,
Nikola Lukic, dipl. inz. mas. prihvati kao novo tehnicko resenje, relevantno za korpus tehnoloskih
znanja Srbije u oblasti mehatronskih sistema i tehnologija.

nauka

Doc. dr Branko Kokotovic, Masinski fakultet
Un iverziteta u Beograd



YH~BEP3~TET Y 5EOrpA,qY
- MAW~HCK~ <1>AKynTET-
5POJ: 2409/2
,QATYM: 25.12.2015.

Ha OCHOSYaaxresa npodi. AP neTpa neTpos~lia, 6p. 2409/1 OA23.11.2015.
rOA~He ~ 4Jl. 63. CTaTYTa Mauiaacxor epaKYIlTeTa, Hacraaao-aay-u-o aehe Maw~HcKor
epaKYIlTeTaHa ceAH~~~ OA24.12.2015. rOA~He,AOHeIlOje cneaehy

O,QnYKY

np~xsaTa ce TexH~4Ko peure-se (M85) nOA HaCIlOSOM:"fla6opaTopHjcKa
nnaTcpopMa sa eKcnepHMeHTanHY BepHcpHKa~Hjy cynepepse aKBH3H~Hje
reoMeTpHjcKe HHcpopMa~Hje y cHcTeMY sa aAanTHBHO P060TCKO 3aBapHBal-be" 4~j~ cY
ayropu: npod» AP neTap neTpOBlt1li, ~BaH ,QaH~IloB, A~nJl.It1H>K.Maw.,Haxona IlYKlt1li,
Alt1nIl.It1H>K.Maw.

OAllYKY AOCTaBIt1T~:MIt1HIt1CTapcTBYnpocsere, HaYKe~ TeXHOllOWKorpasaoja
PC, pe~eH3eHTIt1MaIt1apX~BIt1<1>aKYIlTeTapaA~ eBIt1AeH~~je.
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