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Řídící systém humanoidního robota MGR-K2017
Vymezení řešené problematiky a její aktuální hodnota v návaznosti na potřeby praxe, náročnost zadání po stránce odborné i časové

Diplomová práce řeší aktuální téma z robotiky, a to zhodnocení současného stavu technických prostředků z oblasti robotiky se zřetelem na roboty určené na výuku, rozsah nasazení ve výuce na univerzitách u nás i ve světě a směry dalšího rozvoje, návrh a oživení řídícího systému humanoidní robot Kit MGR-K2017, včetně mechanického a elektronického sestavení, zprovoznění komunikace pomocí sběrnice RS232, rozbor možností implementace bezdrátového přenosu řídících instrukcí pomocí technologií Bluetooth a Wifi, návrh a ověření programového vybavení včetně uživatelského aplikačního manuálu pro sestavu AI Motor-1001, návrh řídícího systému robota, na programování základních pohybů robota a návrh parametrů pohybových trajektorií a vytvoření programových segmentů pro pohybové celky za účelem vypracování příručky pro výuku v robotické laboratoři.
Způsob a úroveň pojetí řešeného úkolu, úplnost vypracování, obtížnost
Teoretický úvod byl sestaven tak, aby umožnil snadné pochopení vlastní implementace řídícího systému. V praktické části byla realizována mechanická i elektronická sestava systému a jeho oživení. Postup montáže je přehledně zdokumentován, usnadňuje pochopení vnitřní struktury celého systému a umožňuje jeho opětovné sestavení, například v rámci laboratorního cvičení. Robotická montážní sada byla doplněna o bezdrátovou komunikační technologii, zvyšující mobilitu systému. Pro implementaci bezdrátové komunikační technologie byly použity rádiové modemy HW8612 a rádiový modul HW86010, pracující v nelicencovaném pásmu 1880-1900MHz. Pro dosažení kompatibility přenášených signálů mezi řídícím počítačem a bezdrátovým modulem byl navíc použit převodník MA232, usměrňující RS232 signály úrovně ±12V na signály TTL/CMOS 3,3V.

Poslední část této diplomové práce byla zaměřena na implementaci programového vybavení. Byly vytvořeny tři funkční celky založeny na bázové knihovně. Vyvinuté programové vybavení bylo odpovídajícím způsobem prověřeno a úspěšně otestováno. Posluchač byl při řešení problému odkázán takřka výhradně na anglickou literaturu. Zadaný problém zvládnul samostatně.
Formální náležitosti práce, chyby a opomenutí v textu práce, přehlednost, grafická úprava, jazyková úroveň
Diplomant přehledně zpracoval zadanou tematiku řídícího systému humanoidního robota. Diplomová práce má nadstandardní úroveň grafické úpravy i stylizačního vyjadřování, včetně pedagogického přístupu při zpracování implementace programového vybavení pro potřeby laboratorní výuky. 
__________________________________________________________________________

Proporce rozsahu jednotlivých částí, forma zpracování, originalita,a původnost, nedostatky konstrukčního a technologického řešení, praktická využitelnost
Jednotlivé části práce jsou úměrné stanoveným cílům, včetně bázové knihovny, která zahrnuje všechny instrukce podporované robotickým systémem MGR-K2017 a může být použita v jakémkoliv programu navrhovaném pro systém využívající AI motory 1001, 701 a 601. Součástí popisu bázové knihovny je i podrobný rozbor podporovaných instrukcí. Při laboratorním ověřování posluchač plně využil technické prostředky robotické laboratoře. Výsledky dosažené v diplomové práci jsou prakticky využitelné, přičemž práce má profesionální charakter.

___________________________________________________________________________
Dotazy k obhajobě

Podrobnější výklad vytvořených funkčních celků: AI Client pro inicializaci systémových prostředků a nastavení jednotlivých AI motorů, AI Control pro snadné řízení a monitoring systému a Trajectory editor umožňující offline učení a správu namodelovaných pohybových trajektorií.
Návrh na klasifikaci bakalářské/diplomové práce:                     A   výborně
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