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Text posudku:

Predlozena préce popisuje vyvoj autonomniho robota pro sbér badmintonovych micka. V prvnich
tfech kapitolach je popsan feSeny problém véetné motivace a kontextu. Jsou zde vytyceny hlavni
cile a proveden rozbor na diléi podilohy. V ramci popisu badmintonové hry je popsana hlavni
motivace, kterou je predevsim vyznamnd uspora Casu pfi tzv. multishuttle tréningu kdy je tieba
posbirat vSechny odehrané micky. Autor zde podéava také §irsi prehled systému pro automati-
zovany sbér predmétu. Jadro prace spociva v ndsledujicich kapitolach, kde je nejprve provedena
analyza kterd vedla autora k vybéru konkrétniho piistupu a v souvislosti s tim také volbé HW
a SW komponent. Tyto komponenty jsou poté blize predstaveny v kontextu jejich zamysleného
pouziti. Nakonec je vénovana zvlastni kapitola specifickym modultum, které jsou vlastnim dilem
autora. Konkrétné jde o zpracovani obrazu ze stereo kamery, modul pro vizualizaci, fidici systém
robota, tvorbu modelu pro simulaci celého systému, natrénovani neuronové sité pro spolehlivé
rozpoznavani micki a navrh mechanismu pro jejich sbér. Zvlastni kapitoly jsou pak vénovany
uzivatelské dokumentaci a vyhodnoceni systému. Celkové povazuji praci za velmi zdafilou. Pro
dosazeni cile byly pouzity existujici HW komponenty, ale také byl navrzen originalni mechanismus
pro sbér micku. Po strance SW jde o netrividlni systém poskladany jak z existujicich modula mid-
dleware ROS, tak z origindlnich soucasti, které jsou pro vysledny systém specidlné navrzeny, nebo
modifikovany. Text prace je dobfe strukturovany, piipadné chyby nemaji zdsadni vliv na pocho-
peni obsahu. V préci je popsan nejen vysledny systém, ale v ramci popisu nékterach komponent
je zminén i vyvoj, ktery nevedl k dobrym vysledkum, coz podporuje racionalitu zvoleného fegeni.
Préce spliiuje vytycené cile - robot je schopen autonomné detekovat a sbirat badmintonové micky

ve vymezeném prostoru.
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