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

z digitalniho fotoaparatu Nikon v ramci prostfedi ROS, 3) realizovat kalibraci kamery pomoci
funkci v OpenCV, 4) navrhnout a realizovat kalibraci kamery v souradném systému manipulatoru,
aby bylo mozZné provadét manipulaci na zéklad¢ snimkl potizenych kamerou, a 5) vSe peclivé
dokumentovat.

Domnivam se, Ze z cilti prace byly splnény body 1), 3) a ¢astecné 5).

Co se ty¢e bodu 2), bylo realizovano snimani z aparatu Nikon D5100 pomoci zndmé knihovny
libgphoto2, nebyl vytvotfen modul pro zaznam z prostiedi ROS. Autor uvadi blize nespecifikované
komplikace, které ho vedly k tomuto nahradnimu feSeni. Z textu vSak neni jasné, jestli je jeho feSeni
né&jakym zplisobem mozné do prostfedi ROS nakonec integrovat, ¢i nikoliv.

Co se tyce bodu 3), byla provedena standardni kalibrace vnitfnich parametri kamery pomoci funkci
OpenCV a 103 nasnimanych obrazii. Hodnoty koeficientii geometrického zkresleni v praci nejsou
uvedeny, ackoli v ivodu se o nich mluvi.

Co se tyce bodu 4), domnivam se, ze cilem bylo ziskat funk¢ni feSeni kalibrace kamery vzhledem
k soufadné soustavé manipulatoru, které je mozné rutinné€ pouZivat, a pak predev§im experiment,
ktery by zméfil dosazitelnou pfesnost nastaveni manipulatoru do ur¢eného mista viditelného
kamerou. Byl vSak proveden jen zakladni experiment pomoci jednoduchého vyuziti funkci

z OpenCV. Vyhodnoceni pfesnosti kalibrace bylo provedeno jen kvalitativné, a to na zakladé
porovnani translacni ¢asti matice kamery s ru¢nim méfenim (patrné kombinovanym s odhadem; jak
bylo méfeni polohy ptfesné provedeno, nevim - urcité by bylo potifebné to v praci blize popsat.) Je
vSak dobré si uvédomit, Ze z inZzenyrského hlediska je pfesnost ur€eni polohy kamery zcela
nepodstatna. Naopak dulezita je pfesnost polohovani manipulatoru na zakladé kamerovych obrazu.
Ta vSak nebyla zjisténa ani ndznakem. Jistou prvotni pfedstavu pfitom bylo mozné ziskat napf.
pfepoctenim reprojekéni chyby do roviny, kde ma manipulétor pracovat.

Co se tyce bodu 5), k praci jsou piilozeny kédy, které obsahuji struény navod k pouzivani
zkompilovanych souborti. Vzhledem k ptimocarosti a malému rozsahu implementace je vSak takova
dokumentace dostacujici.



Z formalniho hlediska by bylo potebné odstranit velice ¢etné pteklepy a interpunkéni chyby
(robotockém, svétovyh, vyzsi, vegenerovanym, robora, mnoho dalSich.) Odkazy na obrazky se v
textu slévaji s pfedchozim textem, napf. ve vété "Pouzitou kamerou je Nikon ... D51002.2"
(odkazuje se na obrazek 2.2). V obrazku 2.2 nejsou u velikosti senzoru uvedeny jednotky (mm).
RozliSeni je uvedeno chybné (428 x 3264 pixelil). Rovnice (4.3) a déle je tieba uvést textem, Ze se
jedna o matematicky model geometrického zkresleni Cocky (mluvi se jen o realné cocce.)
Koeficienty bych v ¢estiné nazyval spiSe "koeficienty radialniho zkresleni" nezZ "radialni koeficienty
deformace" (to samé pro tangencidlni, moznost navic zvazit ¢esky pojem "tecny".) Tvrzeni uvedené
na konci oddilu 5.3, Ze "stfed znacky vzhledem k jejimu ¢tvercovému tvaru ziskame jako primér
soutadnic jejich rohl1", je obecné neplatné. Plati jen v piipadé afinni transformace Ctverce.
Parametry c., ¢, (rovnice 6.1) bych nazval soufadnicemi hlavniho bodu, nikoliv "soufadnicemi bodu
v pixelech, ktery byva ve stfedu obrazu". Reference [12] v seznamu literatury je prazdna.

Ptedlozend prace je napsana prehledné. Je stru¢nd, ma jen 13 stran. Popsané vysledky jsou svym
rozsahem jednozna¢né malé, jdouci jen minimalné za hranici rutinni aplikace funkci v OpenCV.

Podle mého nazoru ptedloZena prace objemem popsanych aktivit a stupném zpracovani nedosahuje
na prah nutny pro udéleni titulu Bce. a z toho diivodu ji hodnotim zndmkou F - nedostate¢né.
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