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ZÁVĚREČNÉ PRÁCE 

I. IDENTIFIKAČNÍ ÚDAJE 

Název práce:  Part localization for robotic manipulation 
Jméno autora: Cesar Augusto Sinchiguano Chiriboga 
Typ práce: diplomová 
Fakulta/ústav: Fakulta elektrotechnická (FEL) 
Katedra/ústav: Department o Control Engineering 
Oponent práce: Karel Zimmermann 
Pracoviště oponenta práce: Department of Cybernetics 

 
II. HODNOCENÍ JEDNOTLIVÝCH KRITÉRIÍ 

Zadání průměrně náročné 
Hodnocení náročnosti zadání závěrečné práce. 
Vložte komentář. 

 
Splnění zadání Zvolte položku. 
Posuďte, zda předložená závěrečná práce splňuje zadání. V komentáři případně uveďte body zadání, které nebyly zcela 
splněny, nebo zda je práce oproti zadání rozšířena. Nebylo-li zadání zcela splněno, pokuste se posoudit závažnost, dopady a 
případně i příčiny jednotlivých nedostatků. 

The assignemnt has been fullfilled. 
 

Zvolený postup řešení správný 
Posuďte, zda student zvolil správný postup nebo metody řešení. 

Vložte komentář. 

 

Odborná úroveň A - výborně 
Posuďte úroveň odbornosti závěrečné práce, využití znalostí získaných studiem a z odborné literatury, využití podkladů a 
dat získaných z praxe. 
Vložte komentář. 

 

Formální a jazyková úroveň, rozsah práce A - výborně 
Posuďte správnost používání formálních zápisů obsažených v práci. Posuďte typografickou a jazykovou stránku. 
(1) Language is OK, but some implications are littlebit myopic. 
Assumption „If the robot wants to grasp an object, it has to localize object relative to itself“ does not imply that the 
detection has to be performed explicitly and that an exact 3D CAD model of the object has to be provided in advance. 
Human are also able to collect object that they have never seen in advance.  
(2) Bars on pages 36 and 37 could have been replaced by summarizing statistics (image indices has no meaning for the 
reader). 

 
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. 
Wider state-of-the-art should bave been discussed, for example discussing reactive approached for grasping, such as [1]. 
 

[1] Levine et al. Learning Hand-Eye Coordination for Robotic Grasping with Deep Learning and Large-Scale 
Data Collection 2016. https://arxiv.org/abs/1603.02199 

 

Další komentáře a hodnocení 



 

2/2 

 

POSUDEK OPONENTA  

ZÁVĚREČNÉ PRÁCE 

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. 
Vložte komentář (nepovinné hodnocení). 

 
 
 

 

III. CELKOVÉ HODNOCENÍ, OTÁZKY K OBHAJOBĚ, NÁVRH KLASIFIKACE 

Shrňte aspekty závěrečné práce, které nejvíce ovlivnily Vaše celkové hodnocení. Uveďte případné otázky, které by 
měl student zodpovědět při obhajobě závěrečné práce před komisí. 
 

Předloženou závěrečnou práci hodnotím klasifikačním stupněm  A - výborně. 

Reasonable enginnering pipeline, described in a readable form. 
Questions: Discuss possibility of using a reactive approach such as [1] for bin-picking scenario. 
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