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Splnéni zadani
splnéno

Zhodnoceni odborn¢ trovné prace

Prace je motivovana zajimavym problémem separace elektronickych soucastek. Student v ni ukazal, ze umi
fesit technické ulohy rizné povahy od navrhu a vyroby mechanickych soucastek, pres trénovani neuronovych
siti a navrh fidicich algoritmii az po provadéni experimentll. Také srozumitelné a ¢tivé popsal soucasny stav
nakladani s elektronickym odpadem a systémy pro magnetickou manipulaci vyvinuté na svém pracovisti.

K préci mam nésledujici ptipominky:

1. Popis problému — iloha, kterou ma prezentovany systém v budoucnu fesit, je specifikovana jen relativné
obecné. Hodilo by se vytvorit modelové scénare, tedy naptiklad kolik bude kusti a druhti soucastek ve smési,
kolik se jich bude separovat a jakd ma byt propustnost. Bez toho je tézké vyhodnotit, jestli je navrZzeny koncept
vibec vhodny.

2. Nasazeni mikrorobotli — z prace neni ziejmé, jaka ma byt vyhoda nasazeni magnetickych mikrorobotl
pro separaci soucastek. Pokud by to méla byt paralelni manipulace, tak je dilezité vzit v uvahu omezeni
pouzité platformy — roboti musi byt na oddélenych segmentech, piipadné je tieba je ,,zamykat®, tedy nejde o
plnou paralelni manipulaci. Vystrkovani soucastek z plochy do stran bude navic tim naro¢néjsi, ¢im bude
soucastek vic a ¢im vétsi bude manipulacni plocha. To povede k prodlouzeni cest a okraje plochy budou vice
vytézovang, a tedy limitujici propustnost.

3. Jiné ptistupy k manipulaci — bylo by dobré diskutovat srovnani prezentovaného sytému s jinymi
metodami manipulace. Ma navrzena strategie smysl ve srovnani naptiklad s tim, kdyz by soucastky jely na
pasu a byly by selektivné vysouvany do jednotlivych kost? Pro tfidéni z plochy se d4 uvazovat o pick-and-
place mechanismu, ktery bude rychly a nebude potieba fesit planovani cest, vyhybani se kolizim atd.

4. Matematicky model — nevim, jaky byl vyznam matematického modelu. Pfimé4 iméra mezi poctem
magnetl a silou se pravdépodobné dala ocekavat.

5. Planovani separacnich trajektorii — planovani vyuziva existujici algoritmus pro piibliZzeni robota
k soucastce. Nasleduje jednoducha strategie, kterd pomoci dvou pfimocarych pohybi posune soucastku
nejdiive na troven separacniho kose a pak ji do néj posune. Tato strategie nicméné selze, jakmile bude v cesté
jina soucastka. To vede k tomu, Ze systém umi separovat soucastky, které jsou vlastn¢ uz vhodné separovany.

6. Projekce — aby se dala zhodnotit vyuzitelnost zkoumaného konceptu, tak by bylo vhodné udélat néjaké
projekce / analyzy, jak se budou navrzené ¢asti systému chovat pfi podminkach blizkych skute¢nému nasazeni.
Chépu, ze fyzické experimenty byly omezeny dostupnou platformou, ale bylo by uzite¢né provést napiiklad
simulace separace vétSiho mnozstvi soucastek.

7. Vyhodnoceni spolehlivosti — separace je v praci demonstrovana na jediném experimentu, kdy jsou
soucastky prakticky u svych destinaci. Bylo by dobré provést sérii pokusti s ndhodnym rozlozenim soucastek,
aby se provéfilo chovani a spolehlivost navrzeného systému.

Zhodnoceni formalni Grovné a préice s literaturou

Formalni uroven

Prace je dobfe strukturovanad a text je srozumitelny a ¢tivy. Ocenuji edukativni itvod do problematiky tiidéni
elektronického odpadu. Obréazky jsou kvalitn€ zpracované. V praci jsem si v§iml drobnych nedostatkii.
Naptiklad jako symbol pro ndsobeni se v praci pouziva pismenko x. Greedy algoritmus se do Cestiny preklada
jako hladovy, nikoli jako Greedyho.

Prace s literaturou

Student se v praci odkazuje na riizné relevantni zdroje jako jsou védecké ¢lanky, internetové stranky ¢i
predchozi absolventské prace. Prevzaté ¢asti jsou korektné€ oznacené.



Doporuceni k obhajobé
Doporucuji k obhajob¢

Dotazy k praci

1. Jaké je hlavni vyhoda vyuziti mikrorobotil pro separaci elektroodpadu ve srovnani s jinymi metodami
ttidéni (pick-and-place, dopravnik s vysouvanim)?

2. K ¢emu byl v kontextu této prace pouzit matematicky model?

3. V préci je na obrazku 19 né€kolik rznych uspofddani magnetd v robotovi. Byla tato uspofadani néjak
srovnana? Jaky byl vysledek?
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