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1. Cil prace
(uvedte, do jaké miry byl naplnén):
Cilem predlozené bakalarské prace bylo provést popis a navrh konfigurace testovaciho pracoviste,
vytvoreni simulaéniho modelu v SW MATLAB/Simulink véetné technického navrhu sestaveni s vyuzitim
low-cost komponent. V této predlozené bakalarské praci jsou tyto vyty€ené cile spinény.

2. Obsahové zpracovani

(originalita feseni, narocnost, tvlrci pfistup, proporcionalita teoretické a vlastni prace, vhodnost

priloh atd.):
Obsahova stranka této bakalarské prace je adekvatni zadaného tématu. Prace je rozdélena na reSerSni
¢ast, kde je proveden popis a rozbor soucasného feseni strojového vidéni pro robotické pracovisté,
mechanika priimyslovych robotl a SW mozZnosti pro Vision Base Control. V praktické ¢asti je vytvoren
vlastni navrhy zkusebniho robotického pracovisté s technickym popisem, navrhem magnetického
uchopovace a tvorbou sw pro ovladani. Pfedlozena prace obsahuje vypovidajici obrazky, hodnotové
tabulky, které jsou doplnény zakladnimi matematickymi vypocty a pfilohami.

3. Hodnoceni technické slozky prace
(kvalita a pfimérenost technickych vypoctll, doprovodné vykresové dokumentace atd.):

Bakalarska prace obsahuje, jak reSer$ni ¢ast s technickych popisem tématu robott, kinematiky, SW a
ovladani, tak i praktickou ¢ast v podobé samotné feSeni tvorby ovladani robota na zakladé vizualizace z
low-cost komponent. Nasleduje rozbor a tvorba SW v podobé matematického modelu pro vypocet
trajektorii na zakladé obrazové analyzy, zdrojové programy jsou uvedeny v pfiloze predlozené
bakalarské prace. Zavérem je popséana funkénost programu a z jakych zaklad( bylo vychazeno.



4. Formalni nalezitosti
(jazykovy projev, spravnost citace a odkaz( na literaturu, graficka tprava, prehlednost ¢lenéni
kapitol, kvalita tabulek, graftl, priloh atd.):

Déleni kapitol a grafické zpracovani je v této bakalarské praci frazeno prehledné a systematicky. V
predlozené praci jsou jen nepatrné formalnimi nedostatky (napf. styl obsahu, mensi velikost obrazki -
napf. str 36, obr. 48).

5. Struény komentar hodnotitele
(rozsah prace, celkovy dojem z prace, silné a slabé stranky, originalita myslenek a zpracovani):

Hlavni pfinos této bakalarské prace je v komplexnim zpracovani navrhu testovaciho pracovisté pro
feSeni nizkonakladového systému strojového vidéni pro robotické pracovisté. V bakalarské praci je
méné znatelny pohled, v éem spociva "samostatna" ¢ast technického navrhu magnetického uchopovace.
Z pfedlozené prace je ale zfejmé, Ze autor se plné vénoval samotnému zpracovani nebot prevzata
(reSerSni a obecna) ¢ast s tvirci ¢asti je vhodné vyvazena.

6. Otazky a pfipominky na autora prace k bliz§imu vysvétleni pfi obhajobé
(max. 3):

Jak jsou feseny primyslové aplikace pro strojové vidéni na manipulaci s pfedméty?
Pro¢ byl feSen uchopovac predmét, ktery byl volen na elektro-megnetickém principu?

7. Navrhovana vysledna klasifikace *)
vyborné
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