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Tématem této prace je navrhnout a realizovat kalibraci kamery pro robotické
pracovisté. Hlavnim ukolem bylo provést vzdjemnou kalibraci manipulatoru a
kamery. Soucésti zadani bylo také ptipravit snimani v systému ROS.

Tato prace popisuje robotické pracoviste a jednotlivé zvolené komponenty.
Pomérné podrobné je popséna problematika kalibrace kamery i1 zplsob zjiSténi
vzajemné polohy kamery a manipulatoru. Prace Ctenéie také seznamuje s realizaci za
pomoci knihovny OpenCV. Struén& je popsan provedeny experiment. Uvedené
vysledky dokladaji funk¢énost pouzitého postupu.

Z hlediska obsahu prace dobie popisuje principy kalibrace a zvoleny postup.
Popis provedenych experimentii je vSak bohuZel velmi struény. Uvedeny jsou vSak
dosazené chyby i metodika jejich vypoctu.

Text prace je v nékterych ¢astech ponckud hiife srozumitelny, coz je podle
mého ndzoru ddno nezvyklou stavbou vét, pieklepy a fragmenty editace textu (napf.
strana 6, 2 a 3 odstavec). Je Skoda, ze v nekterych mistech neni vyklad podpoien
odkazem na obrazek, ktery je pfitomen. V ptipadé symboll v rovnicich nejsou nekteré
vysvétleny pfi prvnim vyskytu, ale az pozdéji, coz Citelnost také nezvysuje. Bohuzel
nejsou typograficky rozliSeny skalarni a vektorové proménné. K textu zpravy mam
dale tyto pfipominky:

1. Definice, nékterych soustav soufadnic neni uvedena ¢i je neuplnd. Jedna se o
Fre na strané 2, Fc a Fp na stran¢ 8.
2. Chybna stavba vét na strané 12 konec 2. odstavce.
V praci jsou citovany relevantni zdroje. Za zminku vSak stoji, ze jde pfevazné o
zdroje elektronické, které tvoii manudly a ndvody. Citace [11] je podle mého nazoru

neuplnd, protoze neni uveden autor, vydavatel a dalsi udaje, které jsou i v elektronické
verzi publikace uvedeny.

Podle mého nazoru bylo zadani bakalaiské prace splnéno az na realizaci
snimani v prostftedi ROS. To je kol ponc¢kud cCasové narocny a jeho vyfeSeni
nahradni variantou je z hlediska tématu prace akceptovatelné. Kalibrace kamery a
kalibrace kamera-robot byla realizovana pouze v jednom piipadu (experimentu).
Uvedené vysledky jsou vSak realné a presnost kalibrace je dostate¢na pro dany ucel.

Na zakladé mné znamych informaci mohu konstatovat, Ze pan Listvan pracoval
spiSe narazoveé s ohledem na své dal$i povinnosti. Bakaldiské praci se soudé dle
korespondence a konzultaci zacal intenzivné vé€novat pan Listvan v poloviné listopadu
2017. Nelze si vSak nevSimnout, ze je schopen samostatné¢ pracovat a fesit problémy
vyplyvajici ze zadani bakaldiské prace.



Dle mého nazoru tato prace splituje zakladni naroky kladené na bakalarskou
praci. Autor prokdzal postaCujici znalosti v oboru i svoji schopnost samostatné tesit
odborné problémy. Na zdkladé¢ uvedenych skutecnosti hodnotim piedlozenou praci
znamkou E (dostate¢né).
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