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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

A i 4 A4 N o/
Zadan narocnéjsi
Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prdce.
Zadani vyzaduje praci se specializovanym hardwarem a tvorbu simula¢nich model(, coZ je nad rdmec béZzného uciva v
bakalarském programu.

Spinéni zadani splnéno s vétsimi
vyhradami

Posudte, zda predloZenad zdvérecna prdce splnuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela

splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsitena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a

pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Ukol zadani ,Develop visualization and simulation platform using available Unified Robotics Description Format (URDF) [5]

model of the hands and simulation environment [6]" nebyl spInén.

Student to zdlvodnuje takto: ,Additionally, the thesis discusses why creating a visual simulation environment for the RH8D
model is impractical. The main argument is that the RH8D hand has 19 degrees of freedom but only 8 actuators with
feedback capability, creating an "open system" where each degree of freedom is not equipped with required feedback."

Mensi pocet aktuatord nez stupntl volnosti neni diivod simulaci nevytvaret. Otazkou je, pro jaky Gcel (kromé visualizace)
méla byt simulace uréena, napf. jak presné mélo byt méreni sil nebo jak presnych pohybt ruky (oproti redlnému HW) mélo
byt dosaZzeno. V praci chybi mechanické schéma ruky, kde by bylo vidét jakym zplsobem jsou sily z aktuatord prevedeny na
pohyb jednotlivych kloubt. Chybi schéma (3D model) alespoi nékolika ¢asti ruky. Tvorba simula¢niho modelu ruky pro
systém CoppeliaSim ur¢ité neni trividlni. V praci chybi rozbor tohoto problému (tj. jak simulace v CoppeliaSim funguje, jaké
typy modelll je mozZné vytvaret) a naslednad argumentace, proc je (vérny) model ruky tézké vytvorit.

Dalsi bod zadani ,Prospect the developed system in hand gesture recognition [8] and grasping soft objects [9].“, zejména
¢ast ,grasping soft object" je v praci fesena jako uchyceni (resp. pouze drZeni?) cibule a bananu. Oba objekty jsou relativné
tuhé (vici schopnostem ruky) a spiSe je povaZuji za pevna, nikoliv mékka télesa.

Zvoleny postup Feseni castecné vhodny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reSent.

Prace popisuje moznosti robotické ruky a komunikaéni protokol pro serva Dynamixel a pro ¢teni senzorickych dat.
Softwarové ovladani ruky je zaloZzeno na praci doktoranda J. Kubika: , The based implementation was initially developed by
Jifi Kubik as a primary example program with the essential functions, such as set_pose to set the positions of the fingers and
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palm.“V bakalarské prace chybi jasny popis toho, co student sdm vytvoril. Implementoval student protokol pro komunikaci
se servy Dynamixel (sekce 3.3 a 3.5), implementoval nacitani dat ze senzoru (sekce 3.2)? Nebo byly tyto komponenty jiz
soucasti prace jiného studenta?

Dale je diskutovano vyufZiti ruky pro tvorbu znakové feci (kapitola 4). Student ru¢né nastavil hodnoty serv tak, aby bylo
mozZné tvofit jednotliva pismena. Ruka pak byla snimana kamerou a znaky rozpoznany knihovnou [21], a byla vyhodnocena
Uspésnost (Tabulka 5.1). Uspé&snost je pomérné mald, otazkou je, jestli je to vina knihovny pro detekci znakové feci [21],
nebo je na viné nevhodné nastaveni konfigurace ruky. V praci chybi ukazky (obrazky) konfiguraci ruky pro jednotlivé znaky.
Na Obrazku 5.3 by bylo dobré ukazat i fotku ruky a fotku robotické ruky, ne jen detekované hrany v obraze.

V kapitola 6 je popsano uchopovani predmétl: ,The process of the fingers closing is gradual: as soon as the
fingers enclose an object, the tactile sensors begin to detect contact and subsequently measure the force applied to the
object. The force is compared with a predefined desired grip strength value.”

Neni jasné, jak student ziskal ,predefined desired grip strength value“. Taktéz neni vyhodnocena Gspésnost uchopovani.
Tato kapitola pouze ukazuje, Ze ruka miZe drzet néjaky pfedmét. Je schopnost ruky uchopit/drzet predmét zptsobena
vyhradné navrZzenym postupem, nebo mize ruka uchopit/drzet predmét i napr. tak, Ze dojde k Gplnému sevieni vsech prstt
tak, aZ je vyvinuta maximalni sila? (coZ u pouZitych objektll nebude vadit)? TaktéZz mohl student porovnat, jestli
preddefinované sily pro uchopeni cibule Ize pouzit pro uchopeni bananu atd. Student téZ mohl demonstrovat uchopeni
mékkych predméta.

Odborna aroven D _ llSpOkOjiVé

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

Student se vice ¢i méné popral s vétSinou Gloh zadani. Jim navrhované feSeni pro tvorbu znakové reci a pro uchopovani
predmétd jsou dost jednoducha a zavisi na predem zvolenych hodnotach (napf. preddefinované sily pro uchopovani).
Student nepopisuje, jak k témto skrytym parametriim pfrisel. Je otazkou, jestli prace muze slouzit dalsim uZzivatelm ruky,
napfiklad pro navazujici studentské prace. Bude navrzeny systém fungovat i pro dalsi ruku (stejny typ, stejného vyrobce),
nebo Ize ocekavat, Ze se vyrobené ruky mirné lisi a bude potreba provést néjakou formu kalibrace? Co je potreba kalibrovat
a jak? To se v praci nediskutuje.

Prace casto popisuje témata relativné povrchné a obecné, a chybi detailnéjsi popis metod. Napfriklad kapitola 2 se zabyva
metodami fizeni robotické ruky. Uloha neni spravné formulovana, neni jasné co je cilem fizeni a v ¢em je fizeni robotické
ruky specifické (oproti jinym systémam). Kapitola 2 plsobi tak, Ze byla z velké ¢asti generovana systémem ChatGPT
(domnénka oponenta, nelze dokazat). Pokud by tato kapitola byla vynechana, praci to vibec neuskodi.

Podobné povrchné je popsana uloha tvorby znakové reci: ,The focus here is not only on the detailed execution of hand
control within a task that demonstrates sign language using the RH8D robotic hand but also on the implementation of a
dynamic grip control system that adapts to real-time sensory feedback. It includes configuring the servomotors to
precisely replicate sign language symbols, validating the accuracy of these configurations through gesture recognition
technology, and ensuring the robotic hand’s movements are both accurate and reliable.“

Tucné vyznacené pasaZe prace nepopisuje, nebo jen povrchné a rozhodné ne tak, aby ¢tenar pochopil jak téchto bodt
student dosahl.

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace C _ dobi:.e

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.
Prace je psana anglicky na dobré arovni. Slabinou textu je jeho pfilisna povrchnost, obecny popis obecnych témat bez
uvadeéni technickych detail(. V praci chybi dilezité obrazky (napf. ukazky konfigurace ruky pro véechna pismena znakové

2/3



CVvuT POSUDEK OPONENTA
ZAVERECNE PRACE

CESKE VYSOKE
UCENI TECHNICKE
V PRAZE

feci, ukazky pribéhu signall pfi zméné pismen, mechanické schéma ruky a aktuatoru).

Vybér zdrojti, korektnost citaci B _ VElmi dobi:.e

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuzivdni studijnich materidlt k feSeni zdvérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledku a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Prace cituje relevantni zdroje (jak ¢lanky, tak hlavné odkazy na webové zdroje a knihovny, co? je v takto zamérené praci v
poradku). Zdroje jsou korektné citovany.

Vzhledem k povrchnosti nékterych ¢asti textu se domnivam, Ze ¢asti prace byly generovany systémem umélé inteligence
(napf. ChatGPT), coZ samo o sobé neni problém. Oviem student by to mél pfiznat a uvést v seznamu literatury, viz. Clanek 4
metodického pokynu CVUT00001676/2024 ( https://intranet.fel.cvut.cz/cz/rozvoj/MP-pouzivani-ui.pdf ).

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosazenych hlavnich vysledk( zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zruénosti apod.
VloZte komentar (nepovinné hodnoceni).

Otazky k obhajobé:

» Které komunikacni protokoly jste implementoval a které ¢asti komunikace s rukou jiz byly vyreseny v
pouzitych knihovnach?

* Ukazte obrazky konfiguraci ruky pro pismena z obratku 5.3.

» Ukazte video uchopovani dvou zminénych predméta.

» Jak jste pouzil nastroje umélé inteligence pf¥i psani textu? (pozn. oponent neni primarné proti, jen je
dobré uvadét pokud tyto nastroje byly pouzity).

Ill. CELKOVE HODNOCENI{, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zavérecné prdce pred komisr.

Student prokazal schopnost vyresit (alespon ¢astecné) zadani, vytvoril systém pro tvorbu znakové feci a jeji
rozpoznani. Navrzeny systém je relativné jednoduchy a ,usity na miru“ konkrétnimu kusu hardware, a obsahuje
preddefinované parametry, jejichz ziskani a kalibrace nejsou popsany. Uloha uchopovani predméta je fesena
stylem ,ruka drZi cibuli“: neni jasné jak Ize rozpoznat, Ze je predmét spravné drzen, jak byly ziskany poZadované
hodnoty senzorl atd. Takto napsana prace moc neposlouzi dalsim studentdim, kteri by na tématu chtéli dal
pokracovat. Prace neobsahuje ukazky (obrazky) znakové reci. Soucasti prace neni priloha (napriklad s video
ukazkou prace ruky).

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifika¢nim stupném D-uspokojivé.

Datum: 4. cervna 2024 Podpis:
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	Úkol zadání „Develop visualization and simulation platform using available Unified Robotics Description Format (URDF) [5] model of the hands and simulation environment [6]“ nebyl splněn.
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	Posuďte, zda student zvolil správný postup nebo metody řešení.
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	Odborná úroveň
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	Posuďte úroveň odbornosti závěrečné práce, využití znalostí získaných studiem a z odborné literatury, využití podkladů a dat získaných z praxe.
	Student se více či méně popral s většinou úloh zadání. Jím navrhované řešení pro tvorbu znakové řeči a pro uchopování předmětů jsou dost jednoduchá a závisí na předem zvolených hodnotách (např. předdefinované síly pro uchopování). Student nepopisuje, jak k těmto skrytým parametrům přišel. Je otázkou, jestli práce může sloužit dalším uživatelům ruky, například pro navazující studentské práce. Bude navržený systém fungovat i pro další ruku (stejný typ, stejného výrobce), nebo lze očekávat, že se vyrobené ruky mírně liší a bude potřeba provést nějakou formu kalibrace? Co je potřeba kalibrovat a jak? To se v práci nediskutuje.
	Práce často popisuje témata relativně povrchně a obecně, a chybí detailnější popis metod. Například kapitola 2 se zabývá metodami řízení robotické ruky. Úloha není správně formulována, není jasné co je cílem řízení a v čem je řízení robotické ruky specifické (oproti jiným systémům). Kapitola 2 působí tak, že byla z velké části generována systémem ChatGPT (domněnka oponenta, nelze dokázat). Pokud by tato kapitola byla vynechána, práci to vůbec neuškodí.
	Podobně povrchně je popsána úloha tvorby znakové řeči: „The focus here is not only on the detailed execution of hand control within a task that demonstrates sign language using the RH8D robotic hand but also on the implementation of a dynamic grip control system that adapts to real-time sensory feedback. It includes configuring the servomotors to precisely replicate sign language symbols, validating the accuracy of these configurations through gesture recognition technology, and ensuring the robotic hand’s movements are both accurate and reliable.“
	Tučně vyznačené pasáže práce nepopisuje, nebo jen povrchně a rozhodně ne tak, aby čtenář pochopil jak těchto bodů student dosáhl.
	Formální a jazyková úroveň, rozsah práce
	C - dobře
	Posuďte správnost používání formálních zápisů obsažených v práci. Posuďte typografickou a jazykovou stránku.
	Práce je psána anglicky na dobré úrovni. Slabinou textu je jeho přílišná povrchnost, obecný popis obecných témat bez uvádění technických detailů. V práci chybí důležité obrázky (např. ukázky konfigurace ruky pro všechna písmena znakové řeči, ukázky průběhu signálů při změně písmen, mechanické schéma ruky a aktuátorů).
	Výběr zdrojů, korektnost citací
	B – velmi dobře
	Vyjádřete se k aktivitě studenta při získávání a využívání studijních materiálů k řešení závěrečné práce. Charakterizujte výběr pramenů. Posuďte, zda student využil všechny relevantní zdroje. Ověřte, zda jsou všechny převzaté prvky řádně odlišeny od vlastních výsledků a úvah, zda nedošlo k porušení citační etiky a zda jsou bibliografické citace úplné a v souladu s citačními zvyklostmi a normami.
	Práce cituje relevantní zdroje (jak články, tak hlavně odkazy na webové zdroje a knihovny, což je v takto zaměřené práci v pořádku). Zdroje jsou korektně citovány.
	Vzhledem k povrchnosti některých částí textu se domnívám, že části práce byly generovány systémem umělé inteligence (např. ChatGPT), což samo o sobě není problém. Ovšem student by to měl přiznat a uvést v seznamu literatury, viz. Článek 4 metodického pokynu CVUT00001676/2024 ( https://intranet.fel.cvut.cz/cz/rozvoj/MP-pouzivani-ui.pdf ).
	Vyjádřete se k úrovni dosažených hlavních výsledků závěrečné práce, např. k úrovni teoretických výsledků, nebo k úrovni a funkčnosti technického nebo programového vytvořeného řešení, publikačním výstupům, experimentální zručnosti apod.
	Otázky k obhajobě:
	Které komunikační protokoly jste implementoval a které části komunikace s rukou již byly vyřešeny v použitých knihovnách?
	Ukažte obrázky konfigurací ruky pro písmena z obrátku 5.3.
	Ukažte video uchopování dvou zmíněných předmětů.
	Jak jste použil nástroje umělé inteligence při psaní textu? (pozn. oponent není primárně proti, jen je dobré uvádět pokud tyto nástroje byly použity).

