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V rédmci bakalafské prace bylo cilem nalézt a ¢asteéné otestovat vhodné algoritmy
pro detekci prekdzek v drdze robota. Vystup algoritmu mél slouZit pro urceni trasy, kudy
robot mlze projet, aniz by narazil do prekdzky. Jako robot byl zadan humanoidni robot
InMoov, sestaveny v laboratofich Ustavu pfistrojové a ridici techniky.

Student se nejprve musel seznadmit s problematikou snimani scény kamerami a
s vhodnymi algoritmy. Dale musel implementovat metodu kalibrace stereoskopického
systému. Nakonec bylo tfeba algoritmy experimentalné ovéfit.

Pdvodni myslenka byla, Ze budou vyuzity kamery zabudované v hlavé robota, fizen
mel byt pfimo pohon na podvozku robota. Vzhledem k uzavirce skoly a nemoZnosti
pfistupu do laboratofi bylo nutné zvolit jiné feSeni. Ztéchto ddvodd nebylo mozné
vyzkouset fizeni pohond robota vlaboratofi. ZdGvodd uzavirky Skoly byla prace
smérovéna vice k programovani a ovéreni moznosti algoritma.

Student samostatné sestavil pfipravek s kamerami, provedl jeho kalibraci, a
vyhodnoceni v rlznych prostfedich vdomacich podminkach. Pro vyhodnoceni napsal
programy v jazyce Python s vyuzitim knihoven OpenCV, s kterymi se musel seznamit.

V rdmci feseni student postupoval samostatné, pravidelné chodil na domluvené
konzultace. Dalsi konzultace probihaly online.

V praci jsou podrobné popsané sestavené programy, véetné ndvodu na jejich
pouziti. Na bakalarskou praci je tedy mozno v budoucnu navdzat a skutecné podvozek
robota fidit. Podle mého ndzoru student prokazal, Ze je schopen samostatné plnit zadany
Ukol.

Bakaladrskou praci doporucuji k obhajobé a hodnotim stupném ,A - vyborné”.
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