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Nézev Cesky: Automatickd kinematicka kalibrace dvojrukého manipulatoru za pomoci
sebedoteku a rovinnych omezeni

PtiloZend prace se zabyva kalibraci primyslového dvojrukého manipulatoru za pomoci
doteku koncovych ¢lankt a kontaktu s rovinami. Vysledky jsou porovnany s kalibraci
pomoci externiho metrologického systému Leica. Vypracovani bakalaiské prace vyzadovalo
velké mnozstvi poduloh, zahrnujicich jak praci s hardware (pfipravu novych koncovych
¢lankt robota a osazeni novych kamer), pfipravu a sbér obsdhlého datasetu, tak i roz§iteni
optimalizacniho frameworku a implementaci novych metod. Prace navazovala na predchozi
diplomovou praci FrantiS8ka Puciowa, kterou Jakub Rozlivek rozsifil v kvantité a kvalité
naméienych dat, implementaci novych funkci v optimalizaénim frameworku (rozsiteni o
kalibraci pomoci Leica a plandrnich podminek) a vyrazné podrobnéj$im zpracovanim
vysledki s dirazem na kvalitu nalezenych DH parametru.

Student pracoval na daném tématu intenzivné v prubéhu celého roku, praci si dobte
organizoval a s ptipravou samotného textu prace zacal s dostateCnym prestihem, cemuz
odpovidaji i kvalitni vysledky shrnuté v praci o nadstandardnim rozsahu 63 stran (74 stran
véetné priloh) s odkazy na relevantni literaturu. Jakub Rozlivek pracoval velmi samostatné,
dokézal sam navrhovat jednotlivd moZna feSeni a vyrovnat se 1 s rozliénymi netrivialnimi
problémy pii sbéru datasetu i v priibéhu samotné kalibrace. Zaroven dokazal implementovat
metody dle popisu ve védeckych ¢lancich a navrhovana feseni také modifikovat €1 rozsifit.
Jakub v pribéhu prace na bakalarské praci ukazal, ze dokaze pracovat jak s hardware, tak i
software. Prace je dobfe strukturovana, zpracovani vysledku je provedeno peclivé - préace
obsahuje velké mnozstvi vizualizaci, grafii a tabulek shrnujici jednotlivé kroky postupu prace
i samotné vysledky. Zavére¢né shrnuti porovnava jednotlivé metody s kalibraci ziskanou
pomoci systému Leica a ptivodni kalibraci robota na nezavislém testovacim datasetu.

Studentovi navrhuji znamku A — vyborné.
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