Posudek diplomové prace ,,Systém vizuomotorické koordinace
humanoidniho robota Bioloid*“ od Martina Placka

Posudek vedouciho prace

Cilem diplomové prace Martina Placka ,,Systém vizuomotorické koordinace
humanoidniho robota Bioloid*“ je implementace architektury zalozené na neuronovych
sitich, kterd umozni humaniodnimu robotu Bioloid tidit pohyb svych rukou na zaklade
obrazu z kamery. Navrzeny systém vizuomotorické koordinace umozni robotovi
ukazovat na objekty v prostoru pomoci naucenych propojeni mezi vizualnimi a
motorickymi reprezentacemi.

Student se béhem uvodni faze samostatn¢ navrhl a realizoval hardwarové modifikace
systému Bioloid, tak aby lépe spliiovaly podminky tlohy. Nésledné vytvofil toolbox

v jazyce Matlab, ktery slouzi ke kompletnimu ovladani robota z tohoto prostiedi.
Toolobox je volné dostupny na webu skupiny Incognite a v soucasnosti mé kolem 40
stazeni z celého svéta. Clanek o toolboxu byl autorem publikovéan na &eské konferenci o
kognitivni védé. Zminény software byl rozsifen o moduly pro neuronové sité, pomoci
nichz autor provedl n€kolik desitek simulaci az do uspésného ovéteni architektury.
Béhem téchto simulaci provedl modifikaci zdkladni verze architektury tak, aby 1épe
fungovala s danym hardwarem. Vysledek jeho prace je funkéni roboticky systém ktery je
schopen vizuomotorické koordinace na zaklad¢ uceni bez ucitele.

Celkové hodnotim praci jako zdatilou. Mnozstvi provedenych simulaci umoznilo
identifikovat klicové parametry pro spravné nauceni vizuomotorické koordinace. Student
navic do své prace zahrnul informace o tvorbé a funkcich vlastniho toolboxu, které byly
jiz publikovany samostné.

Po zvazeni celkové kvality diplomové prace prace i piistupu Martina Placka,
hodnotim pfedkladanou praci znamkou ,,A — Vyborné .
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