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Naroc¢nost zadani pramérné obtizné zadani
Zadanie si vyZzadovalo pracu s datami r6znych senzorov (2D obraz kamery, mra¢no bodov 3D kamery)

a robotickym ramenom. S prihliadnutim na dostupné rieSenia a kniznice vSak hodnotim zadanie ako priemerne
narocné.

SplInéni pozadavku zadani zadani spinéno
Bez vyhrad.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi
Praca obsahuje 76 normostran Cistého textu.

Prezentaéni uroven predlozené prace 65 b. (D)

Praca je dostatogne informacne bohata, ale niektoré ¢asti s zméto¢né a tazko pochopitelné.

e rovnica 2.2 je chybna. Pri viacerych ostatnych rovniciach je pouzité nekonzistentné znacenie.

¢ Nedokazem identifikovat’ vztah medzi nazvom a obsahom kapitoly 2.4.

¢ Kapitola s navrhom je stru¢na a povrchna. Podstatné informacie su poskytnuté az v nasledujicej kapitole,
kde st pomie$ané s ¢asto nepodstatnym implementa&nymi detailami. Uplne chyba popis, aké priznaky
a metddy su pouzité pre template matching.

e Za ciel prace bola oznac¢ena kalibracia senzorov na robotickom pracovisku. Uprostred navrhu systému sa
zrazu objavuje popis zamerania pracoviska, koliznych objektov atd’. Stvis so zadanim prace nie je jasny,
vsuvka pbsobi rusivo a zméatocne.

¢ V popise experimentov (kapitola 8.1) nie je jasné, ktoré suradnicové ramca patria ku ktorému prvku.

Formalni uprava technické zpravy 75 b. (C)
Praca je uhl'adna az na niektoré formélne a typografické nedostatky: nepekné alebo zle Citatel'né rastrové
diagramy, kde sa mieSa angli¢tina s jazykom prace €i nadpisy vyskytujice sa hned’ za sebou. Po jazykovej
stranke pracu nedokazem posudit.

Prace s literaturou 75 b. (C)
Student ziskal dostato&né mnozstvo literatury pre realizaciu svojej prace. Kvalita zdrojov je adekvatna.
Realizac¢ni vystup 70 b. (C)

Pan Uhlif pripravil prakticky vyuzitelné rieSenie kalibracie pracoviska, ktoré vyhodnotil na redlnom pracovnom
stole osadenom robotickym ramenom, 2D a 3D kamerou. Za hlavné nedostatky povazujem:

¢ nepresné vysledky kalibracie ramena pomocou kalibraéného objektu - oakava sa, Ze poziciu kalibraénej
kocky na stole je mozné presne (manuéalne metrom) odmerat, €o nie je realizovatel né. Zanedbava sa
mozné drobné pootocenie kocky ¢i stradnic stola. Manualne odmerana hodnota bez rotacii je povazovana
za ground truth pri vyhodnoteni, ¢o je podl'a méjho nazoru nespravne.
¢ nepresna kalibracia 3D kamery s vyuzitim kalibraéného objektu je podl'a méjho nazoru dana vel'mi malymi
rozmermi objektu (vySka nad stolom do 2cm), ¢o méze byt registraénym algoritmom povaZované za Sum
a ignorované. Vysledna transformacia je uréena priemerovanim viacerych registracii namiesto vyberu podl'a
najmensej chyby.
¢ Pri kalibracii manipulatoru pomocou bodov na pracovnej ploche je kvéli obmedzeniam vypoctovej metddy
pridany maly offset v smere osi Z. To je validné ale len za predpokladu, Ze osa Z ramena a stola maju
totozny smer. Toto obmedzenie je ignorované.
Vyuzitelnost vysledku
Praca vznika v sucinnosti s firmou Kinali, kde bude rieSenie vyuzivané.
Otazky k obhajobé
1. Zadanie bolo realizované v spolupraci s firmou - ako su spokojni s rieenim a aké su plany s jej
nasadenim?
2. Akym spdsobom pocitate priemernu rotéciu z viacerych merani? Priemerujete Eulerove uhly i kvaterniony?
Ako?
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3. Akym spdsobom zadavatel'ské firma odmerala transformaciu medzi ramenom a 3D kamerou, ktoru
vyuzivate pri vyhodnoteni kalibracie 3D kamery?

10. Souhrnné hodnoceni 75 b. dobfe (C)
Student vytvoril v spolupréci s firmou riesenie kalibracie robotického pracoviska osadeného beznymi senzormi.
Svoju pracu nasadil do experimentalneho prostredia, pracoval a rieSenie testoval s realnymi senzormi. Vzhl'adom
ale na nedostatky v metodologii a v technickej sprave hodnotim pracu stupnom C.
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