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Ptedlozenou bakalaiskou praci recenzuji podruhé. Kvalita a informacéni obsah prace se podstatnym
zpusobem zlepsil.

Ukolem predlozené prace bylo 1) seznamit se s knihovnou OpenCV, 2) vyvinout sniméni

z digitalniho fotoaparatu Nikon v ramci prostiedi ROS, 3) realizovat kalibraci kamery pomoci
funkci v OpenCV, 4) navrhnout a realizovat kalibraci kamery v soufadném systému manipulatoru,
aby bylo mozné provadét manipulaci na zéklade snimki potizenych kamerou, a 5) vSe peclive
dokumentovat.

Domnivam se, ze vétSina bodl byla splnéna, ackoliv rozsah provedenych praci neni velky.

Vyjimkou je jednozna¢né bod 2); bylo realizovano snimani z aparatu Nikon D5100 pomoci zndmé
knihovny libgphoto2, nebyl vytvofen modul pro zdznam z prostfedi ROS. Autor uvadi blize
nespecifikované komplikace, které ho vedly k tomuto ndhradnimu feSeni. Z textu vSak neni jasné,
jestli je jeho feSeni n¢jakym zptiisobem mozné do prostfedi ROS nakonec integrovat, ¢i nikoliv.

V kapitole 5.2 by bylo dobré formulovat text srozumitelné;ji.

Z formalniho hlediska by bylo potiebné odstranit velice ¢etné pieklepy a interpunkcni chyby (stejny
problém byl v prvni verzi prace.) Mnohé z pieklepli by béznéa automatické kontrola pravopisu bez
problémt detekovala.

Ptedlozena prace je napsana prehledné. Ocenuji nékteré poznamky sveédcici o inzenyrském piistupu
autora. Naptiklad zminuje, Ze kalibracni obrazec zabira cca polovinu (tedy podstatnou cast)
pracovni plochy a tedy chyba zméfen4 na kalibraénim obrazci bude vypovidajici o chybé€ u¢inéné v
pracovnim prostoru. Stejné tak autor vypocital chybu méteni v pracovni roviné.

PiedloZenou préci doporucuji k obhajobé¢ a navrhuji ji hodnotit zndmkou C - dobfe.
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