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I. IDENTIFIKACNi UDAJE

Nazev prace: Tapster robot

Jméno autora: Matydas Manur

Typ prace: bakalarska

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)
Katedra/uastav: Katedra fidici techniky
Vedouci prace: Ing. Michal Tenkl

Pracovisté vedouciho prace:  Porsche engineering, s.r.o.

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

v.vs

také jeho konstrukci a implementaci aplikace pro samotné fizeni robota i pro ovladani chytrého telefonu.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Bakalarska prace plné splriuje zadani.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své reseni pribézné konzultoval a
zda byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prdce.

Student pracoval na bakalafské praci samostatné a dochazelo k pravidelnym konzultacim. Student na konzultacich
ovéroval mozZnosti integrace fesSeni to systému pro automatické testovani.

Odborna uroven A - vyborné

Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Odbornost prace hodnotim jako vybornou. Student vyufZil teoretickych znalosti z literatury a vyuZil je pro navrh a
konstrukci robota. Ziskané informace z chovani redlného robota a jeho limitaci vyuzil pro zménu parametri kinematiky
daného robota.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpis obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Formalni Gprava a jazykova Uroven odpovidaji poZzadavkim kladenym na bakaldfskou praci. Student vypracoval
bakalarskou praci v ndlezitém rozsahu jak v poctu stran, tak i v pokryti tématu.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskdavdni a vyuZivani studijnich materidl( k reSeni zdvérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radnée
odliseny od vlastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s cita¢nimi zvyklostmi a normami.

Student vyuZil vSechny relevantni zdroje a uvadél citace podle citacnich norem.
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Dalsi komentare a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdini zru¢nosti apod.

Student vyufZit teoretickych vysledk( vypoctu kinematiky delta robota pro jeho navrh a konstrukci. Funkénost aplikace pro
fizeni robota byla ovérena ovladanim aplikace na chytrém telefonu.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shriite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Student se vénoval bakalafské praci peclivé a splnil celé zadani. Vysledkem prdce je delta robot, ktery bude slouzit
pro automatizaci testovani. Robot bude ovladat aplikaci na chytrém telefonu uréenou pro autonomni parkovani.
Bakaldrska prace umoznuje pokracovat v dalSim rozsiteni funkci robota. Student se seznamil s metodami
testovani vyuzivanymi v automobilovém primyslu na simulatorech Hil.

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Datum: 5.6.2023 Podpis:
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Posudek oponenta bakalarské prace

Autorka prace: Matyas Mariur
Téma préace: Tapster robot
Fakulta, katedra: Fakulta elektrotechnicka, Katedra Fidici techniky

Studijni program: Kybernetika a robotiky

Vypracoval: Ing. Pavel Krsek, Ph.D.
Pracovisté: CVUT CIIRC, oddéleni: Robotika a strojové vnimani (RMP)

Hlavnim cilem této prace bylo navrhnout manipulator typu ,delta“ pro ovladani
dotykového displeje. Takovy robot muze nahradit ¢lovéka v procesu testovani
a validace systému fizenych prostfednictvim mobilniho zafizeni. Prvni &ast
prace popisuje manipulator a jeho kinematiku. Pozornost je vénovana rozboru
vlivu mechanickych parametrli na velikost pracovniho prostoru. Na zakladé
toho autor vytvofil navrh mechanické konstrukce manipulatoru, kterou také
realizoval. Jako pohony byla pouZita analogova modelafska serva fizena
prostfednictvim mikropocitaCe Arduino. Autor dale navrhl a implementoval
programové vybaveni mikropocCitace i rozhrani v pocitaci, které umoznuje
zaclenéni systému do procesu testovani. Fyzicky rozsah této prace povazuji za
Gctyhodny.

Text prace je obsahly, spravné strukturovany a v celku dobfe popisuje
danou problematiku. Autor vSak Casto zachazi do podrobnosti u vykladu
obecné znamych faktl (napf. kapitola 1.2.1). Nevyhnul se také opakovéani
informaci a az zbyte¢né rozsahlym uvodim. V zavéru by bylo vhodné&;jsi zvolit
pro vyklad jeden €as (minuly). Srozumitelnost textu zhorSuji obasné preklepy
a v nékterych mistech nezvyklé a nejasné formulace jako napfiklad:

e _,Rovnostranny trojuhelnik koncového efektoru je invertovan vici
rovnostrannému trojuhelniku zakladny jako ukazano ...“ (strana 12).

e Celkem existuje 8 IKT raznych validnich feSeni.“ (strana 18).

e ,V této sekci se budeme zabyvat interpretaci mobilniho zafizeni
v soufadném systému robota.” (strana 19)

e ,Cilem je wvytvofit pfevodni vztah umoznujici robotu interagovat s
dotykovym zafizenim, jez je uzivatelsky jednoduse ziskatelné.“ (str. 19)

e ... budeme reprezentovat posloupnosti linearné rozdélenych bodu v
prostoru.” (strana 45)

Autor spravné cituje relevantni zdroje, z nichz vétSina je on-line a poskytuje jen
diléi informace. Této skuteCnosti odpovida i mnozstvi citaci. K citacim bych
doplnil, Zze jméno ,Steward” se piSe s ,t*

Z hlediska faktického obsahu je text prace uceleny a spravny. Vytknout
vSak musim dosazeni do rovnice 2.2, které neni v souladu s textem ani
uvedenymi hodnotami proménnych. Dale bych doporudil pouzit obecnéjsi
postup pro odhad transformace mezi dotykovym displejem a robotem. Popsany



jednoduchy postup nevyuziva vSech zméfenych bodl v plném rozsahu, a to je
z hlediska presnosti odhadu Skoda.

Na autora mam tyto otazky:

1. Bylo by mozné detailnéji objasnit postup vykonani trajektorie? Rad bych
se presnéji dozvédél, kde probihaji vypoclty transformace, kde a jak
dochézi k vzorkovani drahy.

2. Byla pro konstrukci uvazovana digitalni serva (napfiklad Dynamixel)?

Zadani bakalarské prace povazuji za komplexni a rozsahlé. Podle mého nazoru
se i pfesto podafilo autorovi prace zadani bezezbytku spinit. Jsem pfesvédcen,
Ze tato prace spliuje naroky kladené na bakalarskou praci. Autor prokazal
odpovidajici znalosti v oboru i svoji schopnost samostatné FeSit odborné
problémy. HorSi uroven textu je kompenzovana rozsahem a komplexnosti
samotné prace. Proto hodnotim tuto praci znamkou B (velmi dobie) a
doporucuiji ji k obhajobé.

V Praze dne 6. 6. 2023

Ing. Pavel Krsek, Ph.D.
oponent BP



