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1.

Naroc¢nost zadani obtiznéjsi zadani
zkonstruovat lehké robotické rameno, jehoz dily budou vytistény na 3D tiskarné. Rozhodl se také prozkoumat
moznosti ovlddani ramene pomoci hloubkového senzoru Azure Kinect DK, kterym snim& pohyby lidské paze

a pfevadi je na pohyb robotické paze.

Zabyval se tedy modelovanim a tiskem ramene, elektronikou i zrcadlenim pohybu ¢lovéka na robotickou pazi,
coz je jiz experimentalni vyvoj se zajimavym potencidlem.

Splnéni pozadavkl zadani zadani spinéno
Zadani bylo spInéno. Demonstrace vlastnosti ramene na vhodné uloze (bod 5) by vSak zaslouzila lepSi
zpracovani. Jiz od faze navrhu konstrukce mi v praci chybi jasné formulovana tloha, kterou by rameno mélo byt
schopno vykonat.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi
Technickéa zprava obsahuje pasaze, které zbyte¢né detailné popisuiji teorii, ktera se d& povazovat za relevantni,
ale nijak se s ni dale nepracuije. Kupfikladu velmi detailni popis principl hloubkovych senzor( je nepodstatny,
protoze jejich princip nebyl parametrem pro vybér senzoru a autor se senzorem pracuje jen jako s komponentou.
Prezentacni uroven predlozené prace 65 b. (D)
Technickéa zprava dostate¢né dokumentuje zvolena FeSeni i technickou realizaci. Mohla vSak byt Iépe
strukturovana.

» Popis obecnéjsich principl ovladani ramene se prolina s implementa¢nimi detaily ve smyslu co je
implementovano v jaké funkci.

¢ V navrhu chybi, jaké pohyby paZzi a jak by se mély mapovat na robotické rameno.

¢ Umisténi popisu transformace soufadnic ziskanych sledovanim uzivatele na robotické rameno az do Pfilohy
B je neStastné. Obdobné i schéma zapojeni.

Formalni uprava technické zpravy 70 b. (C)
AZ na prilezitostné gramatické chyby (v i/y) je jazykova a typograficka Uprava dobra.
Prace s literaturou 75 b. (C)

Literatura je obsahla. Casto jde o dokumentaci k pouzitym technologiim a nastrojdim. S ohledem na zaméteni
prace je to pochopitelné, student potfeboval tento typ literatury pro praktickou realizaci ramene.

» Reserse existujicich robotickych pazi je hodné zaméfena na primyslové systémy se zcela jinymi parametry
z pohledu pFesnosti, nosnosti, atd. Cekal bych zaméFeni na mensi vyukova ramena a hlub$i porovnani jejich
technickych parametrd.
¢ S ohledem na experimentalni ¢ast se student mohl vice zaméfit i na problematiku tvorby a testovani
rozhrani ¢lovék-robot. | rizné mechanismy ovladani robota na principu zrcadleni pohybu ¢lovéka jiz byly
zkous$ené a publikované.
Realizacni vystup 80 b. (B)
Realiza¢ni vystup prace tvofi jak samotnd konstrukce ramene (mezi odevzdanymi soubory jsem vSak 3D modely
nenasel), tak jeho elektronické zapojeni, zakladni polohovani pomoci Arduina, ale i ¢ast umoziujici pfenést
pohyb lidské paze na robotické rameno. Jako celek jde o povedené dilo.

Zdrojové kody nejsou néjak rozsahlé a tvofi je kratky program pro Arduino a Windows aplikace, ktera pracuje se
senzorem Kinect a pfes sériovou linku posila pfikazy do Arduina - tato ¢ast je o0 néco rozsahlejsi. Kédy jsou
komentované, jen jejich struktura mohla byt lepsi. Bylo by uzite¢né rozdélit je na knihovnu ¢i tfidy pro zakladni
ovladani ramene, knihovnu funkci pro ovladani ramene pomoci Kinectu a pak samostatnou demo aplikaci.
Vyuzitelnost vysledku

Vysledkem prace je prototyp "hobby" manipulatoru, ktery si autor vytvofil sam od nuly. Pokud by sva schémata
a 3D modely zvefejnil, mohly by byt uzite¢né i pro dal&i podobné nadSence.
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10.

Z pohledu $ir&i vyuzitelnosti je Skoda, ze autor nepojal projekt s vét§Sim pfesahem. Nepokusil se formulovat
kupfikladu pro vyukové ucely.
Pouzitelnost ramene a zejména chapadla je diskutabilni. Provedené experimenty spiSe jen demonstruiji, ze se
rameno hybe a reaguje na pohyb ¢loveka.
Otazky k obhajobé

¢ Na zakladé ¢eho jste stanovil limit 1000ms pro rychlost odezvy (str. 42) za pfijatelny vysledek?

* V testovani spolehlivosti i slozitosti ovliadani uvadite, Ze bylo provedeno 10 pokusu. VSechny pokusy jste

délal sam, nebo jste do testovani zapojil i jiné uZivatele?

¢ Vysvétlete tabulku 5.3 - co bylo povazovano za Uspésny pokus?
Souhrnné hodnoceni 79 b. dobf¥e (C)
Véfim, ze se pan Véaclavi¢ béhem bakalafské prace mnohému naucil. Finalni FeSeni sice neni extra sofistikovane,
ale jako celek je povazuji za velmi dobry pocin. Student prokéazal, Ze je schopny z dilkd seskladat funkéni
prototyp ramene a jesté se i pokusil celému projektu vtisknout zajimavou myslenku v podobé ovladani Kinectem.
Skoda slabsich mist v technické zpravé a experimentalnim testovani prototypu.

Prohlaseni: Udéluji VUT v Brné souhlas ke zverejnéni tohoto posudku v listinné i elektronické formé.
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