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Tématem bakaladfské prace pana Martina Jilka bylo ozZiveni robota uARM Swift Pro v prostfedi ROS a ddle jeho
kinematicka kalibrace. Pfitom plvodnim zdmérem bylo vyuZit kalibracni proceduru poskytovanou vyrobcem
robota. Ukazalo se ovsem, Ze tato procedura vede pouze na nalezeni offsetll pouzitych rotacnich cidel. Posluchaé
proto vytvofil pomoci vektorové metody vlastni kalibraéni model a v prostiedi Matlab pfipravil potfebné kalibraéni
programy. Funkcénost kalibrace byla ovéfena na datech simulujicich redlné méreni, ke kterému bohuzel nedoslo
z dlivodu poruchy méficiho zafizeni (Lasertracker).

Téma bakalarské prace povazuji za primérné narocné. Nicméné v priibéhu realizace se objevily nékteré komplikace
souvisejici se specifickou konstrukci robotického ramene, které resSeni znacné znesnadnily. Kladné hodnotim, Ze se
v praci podafrilo identifikovat pravdépodobné priciny téchto komplikaci, a to i presto ze kalibrace byla jen jednim z
dil¢ich ukoll, nikoliv hlavnim tématem prace. Oceriuji také detailni popis zprovoznéni robota v prostredi ROS, ktery
mUze byt pouZit jako ndvod pro dalsi uZivatele.

Posluchac k feseni zadanych ukoll pristupoval se zajmem a systematicky. Jako vedouci oceruji bezproblémovou
spolupraci a posluchaciv zodpovédny pristup k feseni. Vsechny cile prace povazuji za splnéné.

Celkové si myslim, Ze prace dobfe pokryva stanovené zadani a spliuje poZadavky na bakalafskou praci kladené.
Praci doporucuji k obhajobé a navrhuiji jeji hodnoceni klasifika¢nim stupném:

»A—vyborné”“.

V Praze dne 20. srpna 2019

Ing. Petr Benes, Ph.D.
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