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Posudek vedouciho diplomové prace

Bc. Martin Svoboda:
Navrh a konstrukce priizkumného ¢tyinohého mobilniho robota

Diplomova prace Martina Svobody se zabyva navrhem a konstrukci ¢tyfnohého mobilniho robota pro
prazkum, ktery je oznaCovan jako EQR — Explorer Quadruped Robot. Prace resi nejen problematiku
konstrukce robota, ale také vyvoj kompletni softwarové platformy pro jeho fizeni. Robot je vybaven
kamerou pro zobrazeni obrazu prostoru, ve kterém se pohybuje, a diky zpracovani obrazu a informaci
ze senzoru vzdalenosti je schopen autonomné detekovat a vyhybat se prekazkam pred nim.

Prace je kromé Uvodu a zavéru rozdélena do 12 kapitol a doplnéna o prehledné zpracovanou vyrobni
dokumentaci. Praci lze rozdélit do dvou zakladnich casti, které predstavuji klasicky format odborné
prace, a sice teoretickou a praktickou ¢ast. Teoreticka ¢ast podrobné popisuje vyhody a nevyhody
¢tyfnohych robotq, jejich inspiraci v prirodé, a zakladni principy kinematiky a senzoriky.

Prakticka ¢ast se zaméfuje na navrh, konstrukci a experimentalni ovéreni funkci robota. Autor detailné
popisuje konstrukci jednotlivych ¢asti robota, véetné pouziti 3D tisku, a implementaci softwarovych
feSeni pro fizeni pohybu a detekci prekazek pomoci knihovny OpenCV. Experimentalni ovéreni
zahrnuje testovani inverzni kinematiky, trajektorie kroku a detekce prekazek. Ovéreni spravnosti
inverzni kinematiky bylo provedeno pomoci vypoctu dopredné kinematiky. Trajektorie kroku byla
vytvofena za pomoci Bézierovych ktivek, které umozniuji plynuly a efektivni pohyb robota.

Je tfeba ocenit, Ze prace obsahuje detailni popis konstrukce a ovéfeni funkci robota. | pres celkové
dobré zpracovani prace je tifeba kriticky poznamenat, Ze experimentdlni ovéreni bylo provedeno pouze
na jedné testovaci scéné. Toto omezeni sniZuje moznost posouzeni robustnosti navrzeného systému v
rdznych prostredich a podminkach. Rozsifeni testovani na vice scénard by poskytlo ucelené;jsi vysledky
a lepsi ovéreni schopnosti robota.

Vysledkem této prace je funkcni prototyp robota, ktery demonstruje moznosti pouziti miniaturniho
pocitace Raspberry Pi 4 Model B v oblasti robotiky. Autor v zavéru navrhuje nékolik moznosti pro dalsi
vylepseni, jako je pouziti BLDC motord namisto servomotord, implementace pokrodilejsich algoritma
pro planovani pohybu a zapojeni umélé inteligence do fizeni robota.

Po formalni strance je prace na velmi dobré Urovni. Text je srozumitelny, obsahuje minimum
pravopisnych chyb a je pfevainé dobre strukturovany, i pfestoZe se misty objevuji nékteré nejasnosti
a nepresnosti. Urcité obrazky v praci trpi Spatnou kvalitou.

Pro obhajobu prace mam nasledujici dotazy a pozadavky:



1. Jak byste zhodnotil vyhody a nevyhody pouZiti Raspberry Pi 4 jako Fidici jednotky ve srovnani
s jinymi dostupnymi platformami?

2. Jaké konkrétni kroky byste doporucil pro implementaci umélé inteligence do fizeni robota?

Kontrola plagidtorstvi prace odhalila maximalné 2% vyznamnou podobnost s péti existujicimi
dokumenty, coz je vysledek v ramci pfijatelnych hranic. Hodnoty kontroly plagidtorstvi potvrzuji
autenticitu a originalitu prace. Je evidentni, Ze autor pfistoupil k vytvoreni své diplomové prace
zodpovédné, s vlastnimi ndpady a pochopenim pro dané téma.

Zavérem mohu konstatovat, Ze predloZena prace spliuje poZadavky na praci tohoto typu a student
splnil zadani. Je tfeba poznamenat, Ze prace je komplexni a obsahuje Uplny popis navrzeného feseni.
Vzhledem k faktim uvedenym vyse, pfi Uspésné obhajobé a zodpovézeni vSech dotaz( navrhuji
znamku
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