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Anotace a klí ová slova jsou v p im eném rozsahu. Rozsah rešerše je p im ený, v kapitolách 1, 2 a 3 je 
popsán stávající stav problematiky pro ABB roboty. Místy se jedná spíše o manuál a výpis možných 
funkcí než o rešerši, ale logicky to navazuje v dalším textu. 
V zpráv  je mnohdy nevhodn  opomenuto uvedení zdroje, p ípadn  citace a není tak z ejmé, zda jde o 
autorovu myšlenku nebo kde informaci našel. Nap íklad první odstavec t etí kapitoly je patrn  myšlen z 
pohledu ABB, nikoli globáln . 
Celková typografická úprava je na standardní úrovni. azení kapitol je p im ené a logicky organizované. 
Slabé formátování zp sobilo, že nap íklad nadpis podkapitoly 4.6.3. je na konci stránky 62. ada obrázk  
má v sob  hodn  malý, ne itelný text (nap íklad obrázek 1.1. na str. 16, dále 1.3, 1.4 a pod.), takže lze 
velmi obtížn  rozpoznat dané nápisy. 
Seznam zkratek je neúplný, chybí SDK, HTML, CSS, PHP, RAPID a YUMI. 
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Celkov  m že celá práce p sobit jako jednoduchá úloha pro t íd ní p edm t , ale ve spojení se 
strojovým vid ním skrývá adu záludností a nástrah. Autor vy ešil základní úlohu a vytvo il externí PC 
aplikaci aktivn  monitorující proces. V textové zpráv  je podrobn  popsáno, jak toho dosáhl v etn  
zbyte n  podrobného popisu zdrojových kód . Vlastní zdrojové kódy jsou pe liv  a  p ehledn  napsány a 
za išt ny. U p iloženého videa jsou patrné drobné chyby, kdy nap íklad p edm t po položení na pozici se 
p i odjezdu griperu trochu posune. Na druhou stranu je z ejmé, že daná úloha skute n  funguje. 
V práci mi trochu chybí vyhodnocení robustnosti celé realizace, nap íklad vliv osv tlení na úsp šnost 
detekce p edm t  i špatné uchopení p edm tu. Práce není ve stávající verzi asi nasaditelná do 
výrobního procesu, ale poskytuje cenný a p ínosný základ pro vývoj dalších interaktivních realizací s 
robotem YUMI. Navrhuji tuto práci klasifikovat stupn m C.

1) V práci je použit kooperativní robot. Jak je zohledn n fyzický zásah obsluhy do pracovního prostoru 
robota? Jaká je rychlost koncových bod  a co se stane, pokud se obsluha st etne s jedním z ramen? 
 
2) Ve videu je vid t, že se ob  ramena pohybují sou asn . Vysv tlete, jak je zajišt no, že nedojde k 
vzájemné kolizi obou ramen. 

Práce spl uje požadavky na ud lení akademického titulu, a proto ji doporu uji k obhajob
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