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Predlozena diplomova prace obsahuje 120 stran textu v¢. vyrobni dokumentace s vykresy
generovanymi z 3D modeli v SolidWorks. Soucasti pfiloZzeného archivu jsou pak zminované
3D modely a zdrojové kody software Fidici jednotky. Seznam literatury ¢ita celkem 51 poloZzek,
které jsou z vétsi ¢asti dostupné online. VSechny citované prameny koresponduji s tématem
prace a feSenou problematikou.

Téma a cile diplomové prace a zvolené metody zpracovani

Téma diplomové prace bylo jednoznacné a srozumitelné formulovano v zadani. Jejim
hlavnim cilem byl navrh a konstrukce priizkumného ¢tyfnohého mobilniho robotu (EQR),
ktery mél byt schopen pohybu v urc¢eném ¢lenitém prostoru s pfekazkami. Prace méla za tikol
feSit nejen samotnou mechanickou konstrukci robotu, ale i vyvoj a implementaci potfebného
fidiciho software.

Préce je clenéna mimo tvodu a zavéru do 13 hlavnich kapitol a s jistou mirou nadhledu ji
lze soucasné formalné rozdélit na teoretickou a praktickou ¢ast. Prvni, velmi strucna kapitola
teoretické casti, je spiSe takovym pokracujicim tivodem do problematiky EQR. Dalsi kapitoly
jsou jiz ale vénovany tvorbé kinematického modelu, senzortim a akénim clentim, principtim
navigace a planovani cesty, potfebnym algoritmiim a dals$im dtilezitym aspektim mobilni
robotiky.

Reserse, bézné uvadéna v ivodu teoretické ¢asti, je zde soucasti hned nékolika kapitol,
predevsim ale kapitoly 8 s ndzvem Existujici platformy. Autor se publikovanymi realizacemi
inspiruje a v nasledujici stéZejni kapitole prace se zabyva mechanickou konstrukei robotu.
Detailné popisuje jeho jednotlivé casti, pficemz se logicky zabyva pfedevSim navrhem a
realizaci noh, které jsou pro funkci mobilniho robotu zcela zdsadni. Neméné dtileZity je pak
navrh elektroniky EQR a realizace fidici jednotky, v¢. softwarové implementace, jeZ je soucasti
12 a 13 kapitoly. Ne uplné Stastné zde autor uvadi i dalsi teorii potfebnou pro generovani
trajektorie a pro vypocet inverzni kinematiky, kterou mél zaradit spiSe do teoretické casti
prace a na tomto misté se na ni pak odkazat.

Experimentalni ovéfeni funkce navrzeného robotu, véetné ovéfeni schopnosti detekce
prekazek kamerou, provadi autor pouze s jedinou testovaci konfiguraci. Obdrzené vysledky
uvadi a komentuje v samostatné kapitole a ndsledné shrnuje v zavéru, v némz uvadi i navrhy
na mozna zlepSeni, jako je napt. pouziti BLDC motort, nebo implementace pokrocilejsich
algoritmti fizeni zahrnujicich umélou inteligenci.



Formalni tprava a jazykova uroven diplomové prace

Po formalni a jazykové strance je predloZzena diplomova prace na dobré tirovni, i kdyZ neni
zcela prosta preklepti a pravopisnych chyb — pfedevsim v interpunkci, ale i ve shodé podmétu
s pisudkem. Clenéni prace do mnoha kapitol a jista nesystemati¢nost v uvadéni teorie, popisu
navrhu a realizace, vede ke sniZeni prehlednosti prace a obtiZngjsi orientaci v ni. Graficka
uprava je na relativné dobré arovni, nékteré ilustrace jsou pomérné kvalitni, jiné jsou ale spiSe
podpriamérné. Mnohé obrazky jsou zbyteéné malé velikosti, neostré a s necitelnymi popisky.
V Cesky psaném textu by mély byt popisky také v cestiné. U nékterych pfevzatych ilustraci
zapomnél autor uvést zdroj.

Pfipominky a dotazy

Vétsi strankovy rozsah pfedloZené prace je s ohledem na znac¢nou slozitost a komplexnost
feSeného problému pfijatelny. Prace obsahuje iplny popis navrzeného a realizovaného feSeni,
nic zasadniho v ni nechybi, i kdyZ jsou v jejim zpracovani urcité rezervy. V praci lze najit i
méné zavazné prohfeSky, napf. obcasné pouzivani neodbornych pojmi. Zbytecné je také
uvadét zkratky a ndzvy zcela béZnych jednotek jako jsou napf. metry, volty apod. v pfehledu
symboli.

Prezentovana realizace étyfnohého mobilniho robotu se jevi jako velmi zdafila. Skodajen,
Ze autor nezahrnul do préace ve vétsi mire fotodokumentaci svého feSeni (prakticky je uveden
jen obr. 10.16) a v pfilohach neni ani video ilustrujici funkci robotu. Jisté to ale napravi béhem
obhajoby, ¢imz velmi potési pfitomné cleny komise.

Zavérem lze konstatovat, Ze predloZena prace sice obsahuje nékteré nedostatky formalni
i faktické povahy, nicméné tyto nastésti neovliviuji jeji hlavni obsah a ani dosazené vysledky.

Na diplomanta mam tyto dotazy:

* V zavéru prace je uvedeno, Ze pro vylepSeni navrzené robotické platformy by byla
vhodnd implementace pokrocilejSich algoritmti planovani pohybu. Jaké konkrétni byste
navrhoval?

* Narazil jste na né€jaka konkrétni omezeni vyplyvajici z pouziti minipocitace Raspberry
Pi pfi fizeni takto sloZitého systému?

Zavérecné hodnoceni

Diplomant v prdci prokdzal, Ze v souladu se zaddnim zvladl navrh a realizaci jiZ pomérné
slozitého mechatronického systému — ¢tyfnohého priizkumného robotu. Vysledky této prace
maji zcela jisté praktické vyuziti a 1ze se jimi inspirovat pfi ndvrhu obdobnych zafizeni.

Stanovené cile prace byly splnény, praci doporucuji k obhajobé a navrhuji klasifikaci
stupném
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V Pardubicich 31. kvétna 2024

Ing. Libor Kupka, Ph.D.



