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Text posudku:

Předložená práce popisuje vývoj autonomńıho robota pro sběr badmintonových mı́čk̊u. V prvńıch

třech kapitolách je popsán řešený problém včetně motivace a kontextu. Jsou zde vytyčeny hlavńı

ćıle a proveden rozbor na d́ılč́ı podúlohy. V rámci popisu badmintonové hry je popsána hlavńı

motivace, kterou je předevš́ım významná úspora času při tzv. multishuttle tréningu kdy je třeba

posb́ırat všechny odehrané mı́čky. Autor zde podává také širš́ı přehled systémů pro automati-

zovaný sběr předmět̊u. Jádro práce spoč́ıvá v následuj́ıćıch kapitolách, kde je nejprve provedena

analýza která vedla autora k výběru konkrétńıho př́ıstupu a v souvislosti s t́ım také volbě HW

a SW komponent. Tyto komponenty jsou poté bĺıže představeny v kontextu jejich zamýšleného

použit́ı. Nakonec je věnována zvláštńı kapitola specifickým modul̊um, které jsou vlastńım d́ılem

autora. Konkrétně jde o zpracováńı obrazu ze stereo kamery, modul pro vizualizaci, ř́ıd́ıćı systém

robota, tvorbu model̊u pro simulaci celého systému, natrénováńı neuronové śıtě pro spolehlivé

rozpoznáváńı mı́čk̊u a návrh mechanismu pro jejich sběr. Zvláštńı kapitoly jsou pak věnovány

uživatelské dokumentaci a vyhodnoceńı systému. Celkově považuji práci za velmi zdařilou. Pro

dosažeńı ćıle byly použity existuj́ıćı HW komponenty, ale také byl navržen originálńı mechanismus

pro sběr mı́čk̊u. Po stránce SW jde o netriviálńı systém poskládaný jak z existuj́ıćıch modul̊u mid-

dleware ROS, tak z originálńıch součást́ı, které jsou pro výsledný systém speciálně navrženy, nebo

modifikovány. Text práce je dobře strukturovaný, př́ıpadné chyby nemaj́ı zásadńı vliv na pocho-

peńı obsahu. V práci je popsán nejen výsledný systém, ale v rámci popisu některách komponent

je zmı́něn i vývoj, který nevedl k dobrým výsledk̊um, což podporuje racionalitu zvoleného řešeńı.

Práce splňuje vytyčené ćıle - robot je schopen autonomně detekovat a sb́ırat badmintonové mı́čky

ve vymezeném prostoru.

Práci doporučuji k obhajobě.
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Práci nenavrhuji na zvláštńı oceněńı.

V Praze dne 25. 1. 2023
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