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Posudek vedouciho diplomové prace

Bc. Matous Volak:
Navrh robotického manipulatoru s funkci vyhybani se prekazkam

Diplomova prace se zabyva navrhem robotického ramena a jeho fidiciho systému, navrhem
kontrolniho systému robota, generovanim trajektorie koncového efektoru robotického ramena v
dynamickém prostfedi a detekci prekazek v pracovnim prostoru robotického ramena. Robotické
rameno je fizeno pomoci Arduina, pficemz navrh trajektorie a detekce prekazek je zprostifedkovan
umélou inteligenci.

Prace je kromé Uvodu a zavéru rozdélena do 9 kapitol a doplnéna o pfilohu obsahuijici vyrobni vykresy.
Kapitoly systematicky pokryvaji jednotlivé aspekty fe$eného problému. Uvodni kapitoly se vénuji teorii
hloubkovych map, metodam jejich tvorby a zpracovani. Nasleduji kapitoly zamérené na detekci objekt(
pomoci hloubkovych map, pficemz autor popisuje rizné pristupy véetné segmentace, detekce hran a
vyuziti neuronovych siti. Dale se autor vénuje navrhu trajektorie v dynamickém prostredi, kde probira
reaktivni metody navrhu cesty, pravdépodobnostni metody a optimalizaci trajektorie.

V prakticky zamérené casti je proveden popis konstrukce robotického ramene, zahrnujici volbu
materiald a konstrukci kloub(l, s detailnim popisem jednotlivych jeho ¢asti, zahrnujici: zakladnu,
klouby, zapésti a koncovy efektor. Nasledné je popsan samotny navrh aimplementace fidiciho systému
robota, zahrnujici hardwarovou i softwarovou ¢ast. Pfed samotnym zavérem praktické ¢asti je popsdna
detekce prekazek pomoci algoritmu YOLOvV8 a ndvrh trajektorie pomoci reinforcement learningu.
Zavérem je predstaven kontrolni systém robotického ramene, véetné vyvojovych diagrama této ¢asti.

Obsahové Ize praci hodnotit pozitivné, mnoZstvi vykonané prace je vysoké a dokumentace jednotlivych
krok( je srozumitelna. Nejvétsi slabinou prace jsou nedostatky ve zhodnoceni vysledkd. Autor popisuje
konstrukci ramena a nékteré jeho parametry, jako napfiklad stabilitu zakladen nebo schopnost kloubU
zvedat urcéitou hmotnost, chybi vsak kvantitativni hodnoceni a vibec definice kritérii pro hodnoceni
vykonu jednotlivych dalSich systémU. Napftiklad, nebylo provedeno kvantitativni vyhodnoceni, které by
poskytlo lepsi prehled o efektivité navrieného systému. To zahrnuje naptiklad presnost detekce
prekazek nebo Uspésnost generovani trajektorie bez kolizi.

Po formalni strance je prace na dobré drovni. Text je srozumitelny, obsahuje nékolik pravopisnych chyb
a je prevazné dobre strukturovany, i prestoze se misty objevuji nékteré nejasnosti a nepresnosti.

Pro obhajobu prace mam nasledujici dotazy a pozadavky:

1. Jaké byly hlavni vyzvy pfi ndvrhu a implementaci fidiciho systému pro robotické rameno?



2. Jakym zpUsobem jste vybiral model umélé inteligence pro detekci prekdzek a model pro
generovani trajektorie?

Kontrola plagiatorstvi prace odhalila 0% vyznamnou podobnost. Vysledkem kontroly je podobnost
mensi nez 1 % se ¢tyfmi existujicimi dokumenty. Hodnoty kontroly plagidtorstvi potvrzuji autenticitu a
originalitu prace. Je evidentni, Ze autor pfistoupil k vytvoreni své diplomové price zodpovédné, s
vlastnimi ndpady a pochopenim pro dané téma.

Zavérem mohu konstatovat, Zze predloZena prace spliuje poZadavky na praci tohoto typu a student
splnil zadani. Je tfeba poznamenat, Ze prace je velmi komplexni a obsahuje Uplny popis navrzeného
reSeni. Vzhledem k faktim uvedenym vyse, pfi Uspésné obhajobé a zodpovézeni vsech dotazl navrhuiji
znamku
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