CVvuT POSUDEK OPONENTA
ZAVERECNE PRACE

CESKE VYSOKE
UCENI TECHNICKE
V PRAZE

I. IDENTIFIKACNi UDAJE

Nazev prace: Kalibrace polohy robotu v burice
Jméno autora: Gregor Filip

Typ prace: bakalarska

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)
Katedra/uGstav: Katedra kybernetiky

Oponent prace: Ing. Ales Zikmund, Ph.D.

Pracovisté oponenta prace: Rohde&Schwarz, zavod Vimperk

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Z jednotlivych bodU(l zadani Ize soudit, Ze vysledek prace by mél byt soustfedén na volbu vhodné metody pro
kalibraci robota z kamery umisténé na robotu. Tato tématika je zminéna v pfiloZenych i ostatnich zdrojich a
bylo tedy nutné zvolit vhodny pfistup, metody a vypocty pro dany typ aplikace a ty nasledné ovéfit.

SpInéni zadani splnéno
Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zadadni. 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 pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Student splnil body stanovené v praci. Otazkou zlstava, zda dosaZzené vysledky jsou uspokojujici pro danou
aplikaci.

Zvoleny postup FeSeni spravny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Postupné kroky v préci zvolil student vhodné. Popsal vSechny potfebné transformace, které je nutné aplikovat,
aby bylo docileno korektniho vypoctu pozice robota. Volba znadek umisténych na objektu, ze kterych se
nasledné pozice urcovala se jevi jako logické feSeni. V praci se nicméné objevuji nedostatecné popsané kroky.
V sekci 4.3.2 je popsan zavérecny experiment, ktery byl mél slouZit jako evaluace celé prace, kde postradam
popis vypoctu bodu 4, ktery reprezentuje ,device” a zftejmé dopocitavan. Také chybi vyjadieni opakovatelnosti
vysledkd, kterd byva ¢asto kritickym elementem.

Odborna uroven C - dobre
Posudte troveri odbornosti zavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladd a dat ziskanych z praxe.

Student prokazal dobré znalosti problematiky kalibrace polohy transformace, vysvétlil zakladni problémy
spojené s optickymi systémy. Nicméné bych oponoval zplsob vyjadfovani a vypocet chyby, konkrétné
v zavéreCném experimentu.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobie
Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Pozitivné hodnotim, Ze student odevzdal praci v anglickém jazyce. Také struktura formalné navazuje. Mél bych
vyhrady k nékterym pasazim, kde ¢tenare mate budouci ¢as, ktery je mixovan s ¢asti, ktera je/byla jiz hotova, a
tak ubird na prehlednosti. Nékteré popisky tabulek jsou redundantni a v nékterych tabulkach by doporudil
jednotky pfimo do tabulky.
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Vybér zdrojti, korektnost citaci B - velmi dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdani a vyuZivani studijnich materidld k rfeseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér pramend. Posudte, zda
student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné odliSeny od viastnich vysledkd a dvah, zda nedoslo k poruseni
citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tpiné a v souladu s citacnimi zvyklostmi a normami.

V praci jsou viechny reference citovany korektné, zvolené prameny jsou relevantni k obsahu. V Gvodni pasazi
prace chybi faktické shrnuti vysledkd z relevantnich zdroj(i, dosazené presnosti, metodické nedostatky atd.
Postradal jsem zhodnoceni a porovnani dosazenych vysledkl s citovanymi zdroji.

Dalsi komentafre a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledku zdvérecné prdce, napfr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a funkcénosti technického nebo
programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupum, experimentdlni zrucnosti apod.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by mél student zodpovédét pri obhajobé
zdveérecné prdce pred komisi.

Bakalarska prace splnila pfiloZzené zaddni. Na zakladé rozboru problematiky student navrhl teoreticky feseni, které
byl schopen implementovat do funkéniho dema. Z praktického hlediska bych ocekaval vétsi ¢ast, ktera se vénuje
ovéreni chyb metody a analyzu zdroju nejistot.

Otdzky:
1. Jaké jsou pozadavky na chybu finalni lokalizace robota? Myslite, Ze V4s pfistup toho bude schopen
docilit téchto pozadavki?
2. V praci jste se soustiedil na vyjadreni X, Y a Z soufadnic. Jak byste se dopocital k odpovidajicim
rotacim danych os.
Jaky model pro korekci distorze ¢ocky je v praci pouZit?
Jaka byla opakovatelnost experimentu v kapitole 4.3.2
Podle jakého algoritmu se dopocitava pozice 4 z kapitoly 4.3.2.
Pokud vinite za hlavni zdroj chyby samotny robot, jaka je jeho skute¢nd pfesnost.
Jaka byla skutec¢na velikost Aruco znacek?

NousE®

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném C - dobfe.
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