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Text posudku:

Cilem prace bylo navrhnout fidici systém autonomniho robota pro sbér badmintonovych
mickil a tento navrh ovétit v pilotnim provozu.

Jako zakladni stavebni prvky pro realného robota mél student k dispozici hardwarovou
platformu Kobuki (zakladni pojezd robota), vypocetni jednotku NVidia Jetson Xavier NX a
stereokameru Zed, kterou pozd¢ji vymeénil za kameru Intel Realsense D455 s lep$imi
vlastnostmi. Pro implementaci vhodné zvolil middleware ROS. V textu prace je zminéno pét
robotli uréenych pro manipulaci s trodou (sbér ¢i oSetfovani ovoce/zeleniny), tfi roboty pro
sbér mickl ve sportu a tfi ruéni mechanické sbéra¢e mickti pro badminton. Jakkoli se sbér
urody principialné 1i8i od sbéru sportovnich mick, jsou uvedené roboty velmi dobrym
ptikladem zejména z hlediska zpracovani vstupnich senzorickych dat a student zde ukazal
velmi dobrou praci se zdroji; analyticka ¢ast textu prace je tedy velmi dobra. Navrh feseni je
adekvatni, implementaéni ¢ast pak pékné popisuje postup a zdivodnuje rozhodnuti, ktera bylo
potieba ucinit. To je doplnéno i uvedenim ,,slepych ulicek,” které k cili nevedly, ale jejich
uvedeni v textu vyborné piispiva kK pochopeni postuptl, které autor nakonec zvolil. A zaroven
také dokazuji, Ze autor postupoval uvazlivé a s pottebnym nadhledem. Je uvedena také
evaluace vysledného systému a navody k instalaci a provozu.

Navrzeny systém sestava ze dvou hlavnich ¢asti, systému pro zmapovani prostiedi a systému
pro sbér a zpracovani mi¢kd. Mapovani prostiedi je provedeno pomoci jiz existujiciho ROS
balicku RTAB-Map. Navrh vlastniho systému pro sbér badmintonovych micki je zaloZen na
vyuziti 3D kamery, jejiz vystup je zpracovan neuronovou siti pro vyhledani mickil ve scéné.
Diky pouZzitému middleware ROS a bali¢kim, které jsou pro 3D kameru i pro neuronové sité
dostupné, bylo mozno vytvorit feSeni pro provoz jak v simulatoru, tak v realném prostiedi.

V ramci feSeni se autor rozhodl pro zpracovani vstupnich dat z kamery pouzit neuronovou sit’.
Je tfeba vyzdvihnout, Ze Kk jejimu natrénovani vytvofil a pouzil vlastni dataset Citajici témef
2500 obrazku s témét 20000 objekty, coz znamenalo znaéné netrivialni Gsili, které nakonec
vedlo k dost kvalitnim vysledkiim (uvedenych podrobné v dedikované kapitole). Jako nosny
systém autor vhodné vyuzil ROS, poskytujici komfortni podporu, a vybrané balickt, dostupné
pro tento systém, které mu umoznily celou praci kvalitné realizovat (pficemz samostatny
vyvoj by byl naprosto mimo rozsah a moznosti jednoho programatora).

V ramci prace autor také navrhl vlastni sbéraci mechanismus micku, ktery prakticky
vyzkousel a ovéfil. V textu je tento mechanismus podrobné popsan, véetné modelt
jednotlivych soucasti, které sam navrhl a pomoci 3D tisku vyrobil. Autor také popisuje i to,
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jak bylo prvni vytvofeny sbéraci systém potieba piepracovat, coz je jeden z piikladi zminky
vyse o postupech, které k cili nevedly, ale pomahaji pochopit finalni feseni.

Soucasti prace je i dobra uzivatelska dokumentace, ktera by ptipadnému redlnému uzivateli
zna¢né pomohla pii nasazeni v praxi, a dale vystizna dokumentace pro instalaci celého
systému ROS a modulii, potfebnych k provozu a ptipadnému dalSimu vyvoji.

Pro uzivatele byl také vytvoten systém nastaveni pracovnich podminek robota pomoci
grafického rozhrani, kde uzivatel muze intuitivné zadavat a spravovat oblast, kde robot
detekuje micky, oblast, ve které se smi pohybovat, postupné cile, slouzici k prohledavani
pracovniho prostoru, a také domaci pozici, kam robot zajizdi v ptipad€ naplnéni micky, aby je
uzivatel z robota mohl vyzvednout.

Text je v angli¢tiné na piijatelné jazykové urovni S pouze ob¢asnymi stylistickymi prohiesky.

Praci doporucuji k obhajobé.

Praci nenavrhuji na zvlastni ocenéni.

Pokud praci navrhujete na zvlastni oceneni (cena dékana apod.), prosim uvedte zde strucné
zduvodnéni (vzniklé publikace, vyznamnost tématu, inovativnost prace apod.).

Datum 25.1.2023 Podpis

2/2




