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Ptedlozena prace popisuje navrh a realizaci programu pro robotické vybirdni
znamych objektl (pruzinek) z vétsiho mnozstvi odpadu. Jedna se o ulohu tfidéni
radioaktivniho odpadu, ktera byla modelovana s ohledem na moznosti laboratofe a
pouzitého manipulatoru. Ukolem fesitele bylo predeviim integrovat jednotlivé
programové moduly, doplnit nékteré chybéjici Casti a naprogramovat samotny pohyb
manipulatoru.

Text prace seznamuje Ctenafe obsahle s motivaci ulohy a podminkami jeji
realizace. Tato ¢ast v nekterych ptipadech zbyte¢né popisuje véci s ulohou souvisejici
jen okrajové. Popsan je také navrh umisténi pracovni desky v pracovnim prostoru
manipulatoru. Samotné realizaci pohybu manipulatoru je bohuzel vénovan mensi
prostor. V zavéru prace postrddam obrazovou dokumentaci funkce systému. Vhodna
by byla napiiklad sekvence obrazkt dokumentujici pohyb pii sbirani a postup
vybirani pruZinek. Velmi vhodné by bylo také na ptiloZzené CD piidat video zaznam
Z provadénych experimentd.

Vyklad je srozumitelny a piehledny, ale nékteré formulace jsou nevhodné
volené ¢i sporné. Struktura prace odpovida postupu vykladu a je prehledna. Graficka
uprava i jazyk jsou na dobré Grovni. K praci mam nasledujici pfipominky a otazky:

1. Kapitola 2.1.2 (strana 5) popisuje objektiv a omezeni pro feSeni s objektivem

s proménnou ohniskovou vzdalenosti. S uvedenymi tvrzenimi nelze zcela

souhlasit. Tato tvrzeni vyZaduji pfinejmensim uvést dopliiujici informace.

2. Kapitola 2.2 (strana 5) popisuje pohyb chapadla oznacovany jako ,,zmoulani®.

Popis tohoto pohybu neni podle mého nazoru piesny. Tento popis ma jen

okrajovy vztah k hlavnimu tématu préce.

3. Text, Kloub naméhany pruzinou® (strana 6) je zavadéjici.

4. Kapitola 2.3 (strana 6) popisuje systtm ROS. Vyklad je tu zjednoduseny,
nejasny, az zavadejici (Komunikaéni kanal principialné informace neuchovava,
pofizujeme snimek scény a ne scénu).

5. V kapitole 3.2 (strana 12) je uvedeno, Ze je tfeba pouzit co nejnizsi stil. Bez
dalsi diskuze je pouzit stiil vysoky 60cm. Pro¢ neni pouZit stll nizsi?

6. Kapitola 3.2.1 (strana 12) uvadi podminku spojitého intervalu pro natoceni
chapadla pfi uchopovani. Jsem piesvédcen, ze se jedna o pfili§ piisné omezeni.

7. Je mozZné vysvétlit co je pfi€inou nahlého rozsiteni pracovniho prostoru vpravo
ve sméru osy X (obrazek 3.2)?



8. Doporucuji pro oznaceni os v grafu pouzivat slova vodorovna a svisld, aby
nedochazelo k zdmén¢ za osy souradnych systémt (strana 15).

9. Na stran¢ 16 je uveden nadzev OpenCV, bez vysvétleni o co se jedna.

10. Vztah (3.1) pro matici T uvedeny na strané¢ 18 neodpovida obsahu uvedenému
ve vztahu (3.2). Rota¢ni ¢ast matice neni ve skute¢nosti rotacni.

11. Pii hodnoceni uspésnosti (kapitola 4.1) neni uveden popis experimentu ani
mnozstvi provedenych pokust. Podobn¢ v kapitole 4.2 chybi popis parametra
ovlivilujicich provedené experimenty (nastavend rychlost manipulétoru,
rozmisténi pruzit, parametry pocitace).

V praci jsou citovany odpovidajici zdroje informaci. Autor pouzité zdroje v textu
spravné cituje. Citace zdroji z internetu by vsak bylo dobré doplnit dalsimi udaji
(autofi, nazev spolecnosti apod.).

Jsem piesvédéen, Ze zadani bakalaiské prace bylo vice neZz splnéno. Prace
odpovidad svym rozsahem bakalaiské praci a splituje na ni kladené naroky. Autor
prokazal odpovidajici znalosti v oboru i svoji schopnost fesit odborné problémy. Na
zakladé¢ vysSe uvedenych pfipominek hodnotim tuto praci zndmkou C (dobfe) a
doporucuji ji k obhajobé.

V Praze dne 9. 6. 2017

Ing. Pavel Krsek, Ph.D.
oponent BP



