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Tématem této prace je navrhnout a realizovat kalibraci kamery pro robotické
pracovisté. Hlavnim ukolem bylo provést vzijemnou kalibraci manipuldtoru a
kamery. Dilezitou ¢asti prace, bylo také piipravit snimani v systému ROS.

Text prace struéné popisuje robotické pracovisté a jednotlivé zvolené
komponenty. Dale je kratce popsan model kamery a struéné je zminéno, Zze pro
kalibraci bude pouzito knihovny OpenCV. Nasledujici kapitola popisuje samotné
provedeni kalibrace. Na zavér jsou popsany vysledky jednoho experimentu a tyto
vysledky jsou porovnany s hodnotami ziskanymi méfenim na pracovisti.

Text této prace byl ocividné psan ve spéchu a nebyla provedena zadna
korektura. BohuZel to se tyka také faktického obsahu. Ve vykladu je pouZito nezvyklé
terminologie, kterd neni jasné vysvétlena (zaostfovaci objektiv, deformace obrazu).
Vyskytuji se také nékteré terminologické ,,pieklepy* (soufadny x soutadnicovy, obraz
x obrazec). K textu zpravy mam dale tyto pfipominky:

1. Orientace soustavy soufadnic na obrazku 2.1 neni zfejma. Vektory jsou
zakryty t€lem manipulatoru. Navic neni jasny vztah barev vektord k soustave
soufadnic.

. Obrazek 2.2 a 2.3 nejsou obrazky, ale tabulky.

. Na obrazku 2.2 je uvedeno rozliSeni fotoaparatu chybné.

. Na strané 4 je uvedena vyska stolu odliSn€ od obrazku 2.5 na téze strang.
. Na stran¢ 4 je chybné¢ provedena reference na obrazek.

.V rovnici 4.1 na strané 6 neni vysvétlen vyznam symbold sm’a M.

. Kéd programu a zptisobu kompilace nepatii do vykladu metod.

. Citace [12] je prazdna (strana 14).
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Po obsahové strance je text bohuzel také neuplny. Problémem je zejména
nedostateCny popis provedenych experimentii. Pro kalibraci kamery je uvedeno, Ze
bylo pouzito 103 snimkt kalibracniho obrazce. Neni v§ak uvedeno v jakych polohach
a jak maji byt voleny. Podobn¢ pfi kalibraci kamera-robot neni uvedeno, do jakého
poc¢tu a jakych poloh ma byt umisténo rameno manipulatoru, ani jak je knému
pfipevnéna kalibracni znacka a ani velikost znacky. Neni také diskutovan zplisob
ziskani referenénich bodu znacky. V kapitole 6 (strana 11, rovnice 6.1) je ziejmé, Ze
pro vypocet kalibracnich parametri bylo pouzito algoritmu s omezenimi. Tato
omezeni nejsou ovSem uvedena. Vyhodnoceni presnosti kalibraci je sice spravné ale
nedostatecné popsané pro nezasvéceného Ctenare.



V praci jsou citovany relevantni zdroje. Az na vyjimku (citace 12) jsou pouzité
zdroje v textu spravné citovany. Velmi vhodné by vsak bylo doplnit zdroje pfimo
k jednotlivym ptevzatym obrazktm.

Podle mého ndzoru bylo zadani bakalafské prace splnéno pouze castecné.
Musim konstatovat, Ze nas prace neseznamuje s metodami kalibrace kamer
implementovanymi V knihovné OpenCV. Nepodafilo se také realizovat snimani piimo
v prostfedi ROS. To je ukol pon€kud cCasové naroény a jeho vyieSeni ndhradni
variantou je akceptovatelné, pokud je kompenzovano vétSim rozsahem praci v jiné
Casti zadani. Kalibraci kamery a kalibrace kamera-robot se podafilo realizovat
V jediném provedeném experimentu. Popis reprezentovany piedlozenou praci vSak
nemohu povazovat za dostaCujici. Experimenty podle néj neni mozné opakovat a
tudiz ani nijak ovéfit.

Pan Listvan pracoval spiSe narazové s ohledem na své dalsi studijni povinnosti.
Na ptelomu roku se dafilo dodrzovat pravidelné konzultace, které vSak postupné
ustaly. Praci na projektu ze strany pana LiStvana jsem zaznamenal az pfiblizn¢ mésic
pied terminem odevzdani bakalatské prace. Nelze si vSak nevSimnout, ze pan Listvan
je schopen samostatné pracovat a fesit problémy vyplyvajici ze zadani bakalatské
prace. Obavam se, Ze hlavnim omezujicim prvkem byl v tomto ptipadé cas. VEtsi cast
textu prace byla k dispozici az tésn¢ pted odevzdanim.

Dle mého nédzoru zejména text této prace nespliiuje naroky kladené na
bakalatskou praci. Na zakladé vySe uvedenych skutecnosti hodnotim ptedloZzenou
praci znamkou F (nedostatec¢né).
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