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Navrh robotického manipulatoru s funkci vyhybani se prekazkam

Cilem diplomové prédce Bc. Matouse Voldka je ndvrh, sestaveni a ovéreni funkcnosti robotického
manipulatoru, ktery s vyuZitim nastrojli umélé inteligence automaticky detekuje prekazky v pracovnim
prostoru a planuje vhodnou trajektorii pohybu.

Prace je kromé Uvodu a zavéru rozdélena do 9 kapitol, navic obsahuje pfilohu s vykresy navrzeného
robotického ramene.

Autor se nejprve vénuje redersi tykajici se hloubkovych map, detekce objektl v hloubkovych mapach
a dale moZnostem navrhu trajektorie v dynamickém prostfedi. Od kapitoly 4 je popisovan proces
konstrukce robotického ramene a vSesté kapitole jsou podrobné dokumentovany navrh a
implementace fidictho systému robotického ramene. Nasleduji kapitoly popisujici implementaci
detekce prekaZzek a proces navrhu trajektorie. V posledni vécné kapitole autor diskutuje kontrolni
systém robotického ramene a prace je zakoncena zavérem predstavujicim strucné shrnuti dosazenych
cil@.

Z hlediska obsahové stranky je mozZno hodnotit tfi hlediska. ReSersni cast prace prehledné a
srozumitelné popisuje pouzité metody a prindsi také zakladni vhled do problematiky. Postradam vsak
obsahlejsi uvodni kapitolu, ktera by zdlvodrnovala ¢lenéni a obsah prace a presnéji definovala cile,
které by bylo moZné kvalitativné nebo kvantitativné vyhodnotit. Prakticky vykon autora je velmi
rozsahly — autor proved!| nékolik na sebe navazujicich ukond, kdy kazdy sam o sobé by za urcitych
podminek splnil pozadavky na diplomovou praci. Jedna se o navrh a programové vybaveni robotického
ramene, systém strojového vidéni pro detekci objektd a systém pro planovani trajektorie. MnoZstvi
vykonané prace je tedy vysoké a dokumentace kjednotlivym krokim srozumitelna. Z pohledu
metodologie vyhodnoceni dosazenych vysledk( vsak vidim nejvétsi slabinu prace. Autor slovné popsal
mechanické vlastnosti robotického ramene a demonstroval nékolik vybranych vyslednych trajektorii.
Chybi nicméné explicitné definovana kritéria kvality tykajici se jak systému robotického vidéni, tak
procesu navrhu trajektorie. Obé tyto soucasti reseni jsou také navrzeny bez jakékoliv sofistikovanéjsi
optimalizace jejich vykonu.

Po formalni strance je prace na primérné urovni. Text je zpravidla srozumitelny a prehledny, grafické
vystupy jsou Citelné. V praci se vSak vykytuji pravopisné chyby a nékteré formulace jsou kostrbaté i
nepresné.

K praci mam nasledujici poZzadavky a dotazy:



= Demonstrujte vramci obhajoby funkénost ndvrhu formou videa nebo fyzické pritomnosti
zafizeni.

=  Popis systému strojového vidéni naznacuje, Ze pro vyhodnoceni dat z kamery byla pouzita
architektura YOLOvS. Neni vSak podrobné popsano, co presné je vstupem (hloubkovd mapa?
RGB obrazek? Kombinace?) a ani to, jestli byla architektura néjak trénovana pro specifické
podminky vyuziti. Komentujte prosim tento bod béhem obhajoby.

Zavérem mohu konstatovat, Ze predloZzend prace spliiuje poZadavky na préci tohoto typu. Student
splnil zadani a ackoliv mam ke zvolenému reseni vyse uvedené vyhrady, je tfeba vyzdvihnout vysoké
penzum vykonané prace a funkénost celého feseni. V pripadé Gspésné obhajoby a zodpovézeni dotazl
navrhuji znamku
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