Posudek oponenta na bakalarskou praci ,Device for hand guiding of an
industrial robot” studenta Serhiie Voronova

Bakalarskd prace je vénovana popisu designu a implementace zafizeni pro ruéni navadéni
pramyslového robota. Toto zafizeni ma diky integrované kamere a ethernetovému profinet
pfipojeni schopnost navadét robota pomoci informaci ziskanych zpracovanim obrazu; a diky
integrovanému 5G modemu pripojenému do SA sité vyuzit externi vypocetni kapacity, napriklad
té grafické pro zpracovani neuronové sité. Prace je napsana v anglickém jazyce.

Prace je ¢lenéna do sedmi logickych celkd. Po stru¢ném Uvodu prace zacina popisem architektury
projektu a podrobnym designem hlavni komponenty rozsifeni, PCB desky, zakoncené i jejim
otestovanim. V dalSich dvou kapitolach jsou prezentovany pouzité komunikace, profinet a 5G; v
obou ptipadech je komunikace nejdfive predstavena a poté popsano jeji nasazeni a konfigurace.
Pata kapitola obsahuje nékolik podukoll zpracovani obrazu ziskané z kamery - detekci objekt(
pomoci konvoluéni neuronové sité, prepocitani nalezené pozice do realnych souradnic pomoci
ArUco tagl a vyclenéni vypoctu neuronové sité pres 5G na vzdaleném pocitaci. Posledni kapitola
shrnuje praci robota a cela prace je zakoncena zavérem a seznamem pouzité literatury.

Svym rozsahem pouZitych technologii se tato prdce po obsahové strance fadi jisté k
nadprimeérnym bakaldrskym pracim. Zadani student zcela naplnil, navic je zfejmé, Ze si musel
tvlréim zplisobem poradit s fadou nepfijemnych okolnosti nad rdmec ocekdvaného - nedostatku
vhodnych komponent na trhu, nedokonalosti pouZitého softwaru, a predevsim nepldnovaného
pouziti detekce objektd pomoci neuronové sité, coz muselo vést k neprijemné vyraznému
navyseni Usili v pokrocilé fazi projektu. Pozitivné hodnotim i pfiznané konzultace a spoluprace se
svymi kolegy, coZ jen péstuje ve studentovi potfebné mékké dovednosti.

Kvalita prace po formalni strance odpovidd mé Uvaze z predchoziho odstavce - kapitoly o PCB
desce, profinetu a Delta robotu jsou pékné a podrobné napsané (se slusnou Urovni angli¢tiny),
hojné citované a ilustrované, a da se zde najit jen nékolik drobnych formalnich chyb (napft.
nesladénost v pouZivani velkych a malych pismen), typografickych chyb (napf. interpunkce v
seznamech, nadbytecné bilé znaky) nebo neobratnych vyjadieni. Naopak na kapitole o zpracovani
obrazu je dle mne patrné, Ze je psana na posledni chvili a potfebovala by jesté trochu péce.

Mdam jesté nékolik konkrétnich pripominek:

1. Jaky je vztah “profinet_in” a “profinet_out” k ilustracnimu obrdzku 3.2?

2. Na zacatku paté kapitoly (nebo v ivodu) mi chybi prehledné predstaveni tlohy, na kterém
je demonstrovana funkénost zafizeni a v éem presnéji spociva pomoc vizudlniho zpracovani
kamery k navedeni robota.

3. Nebylo mijasné, co z kapitoly 6 o Delta robotovi je popis vlastni prace a co jen prejata ¢ast
z literatury nebo od spolupracujiciho kolegy. Pak by také dle mého nazoru préci prospélo,
pokud by tato kapitola byla bud’ dtive (v pripadé vlastni prace) nebo v dodatku (v pripadé
prejaté prace), protoZe kapitola 5 o zpracovani obrazu se mi zdala tim vyvrcholenim prace
a tfeba ¢ast 5.6 mi prijde dil¢im zavérem, ktery touto strukturou trochu zapadl.

Prace bohaté spliiuje pozadavky kladené na bakalarskou praci a doporucuji, aby na zadkladé
obhajoby byla prace hodnocena zndmkou ,vyborné“ nebo ,velmi dobre”.

V Praze dne 2.6.2022 Michal Kozak



