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I. IDENTIFIKACNI UDAJE

Nazev prace: Automaticka kalibrace baze primyslového robota
Jméno autora: Marina lonova

Typ prace: bakaldrska

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)

Katedra/dstav: Katedra fidici techniky

Vedouci prace: Ing. Pavel Burget, PhD.

Pracoviité vedouciho prace:  Cesky institut informatiky, robotiky a kybernetiky

1. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI
Zadani prumérné naroéné
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvérecné prdce. o o o I
Pfevaina &ast prace se tykd zpracovani obrazu za (ifelem zméfeni vektori pfedstavujicich rozdil polohy pfiruby
robota oproti kalibra¢nimu obrazci. Zadéani poklddam za stfedné& naro¢né.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zavéreénd préce splfiuje zaddni. V komentéri pFipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prace oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zévaznost, dopady a
pfipadné i pri¢iny jednotlivych nedostatkil.

Zadani bylo splnéno bez vyhrad.

| Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné
Posudte, zda byl student béhem feseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své Feseni priubézné konzultoval a
zda byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tviréi prdce.

Studentka pracovala samostatné a aktivn diskutovala navriené postupy s vedoucim prace.

Odborna troven A - vyborné

Posudte droveri odbornosti zavéreéné prace, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladii a
dat ziskanych z praxe.

Prace obsahuje kvalitni reSer3ni East, kde studentka podavd ptehled metod uréenych ke kalibraci soufadného systému

robota. Zvolend metoda optické kalibrace je vhodna do provozl, kdy neni moZné vyuzit b&Znou metodu kalibra&ni

Jachovnice, ale kdy je nutné opakované provadét kalibraci vzhledem k jednoznaéné& umistn&nému pfedmétu & obrazci.

Sletna lonova metodu aplikovala na dvou typech kamer, a to na kamefe v ,kancelaiském” provedeni a na kamefe

v primyslovém provedeni. BEhem zprovoznéni se ukdzalo, Ze primyslova kamera m4 jisté softwarové nedostatky, se

kterymi si musela studentka poradit.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace B - velmi dobie
Posudlte sprévnost pouZivdni formdinich zdpisd obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace Je kvalitné a prehledng zpracovéna v dostateéném rozsahu. PiestoZe sleéna lonova neni rodild mluvdi, je prace pséna
velmi dobrou &estinou, kterd je i pfes nékteré gramatické nedostatky a p¥eklepy dobfe &itelna.

Vybé&r zdroji, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvani a vyuZivéni studijnich materiéli k feseni zavéreéné prdce. Charakterizujte

vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovéfte, zda jsou viechny prevzaté prvky fadné

odlideny od viastnich vysledku a tivah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace dpiné a v souladu
| s citaénimi zvyklostmia normami. N o

PouZité zdroje jsou v praci dobfe uvedeny a citovany.
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Dalsi komentdfe a hodnoceni

Vyjadrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledki zavéreéné prace, napf. k urovni teoretickych vysledki, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného feseni, publikacnim vystupdm, experimentdini zruénosti apod.
VloZte komentdF (nepovinné hodnoceni).

l1l. CELKOVE HODNOCENI{ A NAVRH KLASIFIKACE

Sle€na lonova pracovala celou dobu samostatné a dobie spolupracovala s vedoucim prace. Reagovala na podnéty
a sama pfichazela s navrhy feseni. Vysledkem je systém schopny dynamicky kalibrovat bazi robota na zakladé
jednoznadné lokalizovaného obrazce, ktery byl ovéien na prumyslovém robotu s primyslovou kamerou
upevnénou na jeho pfirubé. S vysledky této prace pocitame v navazujicich projektech.

PredloZenou zavére¢nou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.

Datum: 15.6.2020 Podpis:
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. IDENTIFIKACN{ UDAJE

Nazev price: Automaticka kalibrace baze priimyslového robota

Jméno autora: Marina lonova

Typ préce: bakaléafskd

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicks (FEL)

Katedra/ustav: Katedra Fidici techniky

Oponent prace: Ing. Petr Dlouhy

Pracovisté oponenta préce:  KUKA CEE GmbH, oditépny zavod

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI|

Zadani naroén
Hodnoceni ndroénosti zaddni zévéreéné prdce. ) . o )
Zadani bakalafské prace povaZuji vzhedem k velkému mnostvi vzéjemné propojenych technologii za narognéjsi.

jsi

Spinéni zadani splnéno
Posudte, zda pfedioZend zévéreénd préce splfiuje zaddni. V komentdFi pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni roziifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zévaZnost, dopady a

piipadné i pfitiny jednotlivych nedostatkd.
Viechny body zadani byly spinény.

Zvoleny postup Fedeni spravny
_Posudte, zda student zvolil sprévny postup nebo metody feseni.

Zvoleny postup povaiuiji za optiméIni. Reeni s vyhledavanim obdelnikového objektu kamerovym systémem

umoZiiuje pfi nedodrzeni pracovniho postupu nespravnou identifikaci pracovniho prostoru. Autorka si je této

vlastnosti védoma a v zdvéru prace navrhuje dal$i vylep$eni stavajiciho Fegeni.

Odborna Groveri A - vyborné

Posudte droveri odbornosti zdvéreéné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkiadii a
datziskanychz praxe. . I
Pro spinéni viech cil( se autorka musela zorientovat v mnoha technologiich, vyvojovych prostfedich a programovacich
jazycich. Jazykem Fidiciho systému robota KUKA je Java, hlavni aplikace je vytvorena v jazyce Python s vyuziti knihoven
OpenCV a NumPy, pro synchronizaci zafizeni je zvoleno fe$eni prostFednictvim standardu OPC UA. Zkombinovani vyse
uvedeného ve funkéni celek prokazuje vysokou technickou zpisobilost autorky.

Formélni a jazykova trovei, rozsah price B - velmi dobfe

Posudte sprévnost pouZivini formdinich zépisG obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdanku. ~
Rozsah prace je dostateny a Umé&rny zadéni, Jazykova a slohova trovnefi je zjevné ovlivnéna faktem, e &estina nenf
rodnym jazykem autorky.

Vybér zdroji, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskGvani a vyuZivani studijnich materiélg k Feseni zavéreéné prdce. Charakterizujte
vybér prament. Posud'te, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovéite, zda jsou vSechny pfevzaté prvky iGdné
odliSeny od vlastnich vysledkii a tvah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami. - o .
Citace jsou formalné spréavné. Seznam pouZité literatury odpovid4 zadani a rozsahu bakalafské prace.

Dalsi komentaie a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvéreéné prace, napf. k drovni teoretickych vysledkt, nebo k tirovni o
funkénosti technického nebo programového vytvoreného Feseni, publikacnim vystupiim, experimentdini zruénosti apod.

—
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VloZte komentaf (nepovinné hodnoceni).

11l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zdvéreéné prdce, které nejvice oviivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pfi obhajobé zdvéreéné prdce pred komisi,

Vyuziti kamerovych systému v robotickych aplikacich umoZnuje posunout limity v pfesnosti vyroby a ustfit nemalé
finan¢ni naklady za prostifedky geometrické unifikace / centrovani obrobkl. NavrZené FeSeni je pfi splnéni
okrajovych podminek definovanych autorkou pIné funkéni, celkovy €as nutny ke kalibraci prostoru by viak byl pro
vétdinu aplikaci t&Zko akceptovatelny. Casteéna zavislost na akualnich podminkach osvétleni je i vlastnost
profesionalnich kamerovych systémd. S ptihlédnutim k vySe uvedenym faktiim hodnotim pfedloZenou zavéreénou
praci klasifikatnim stupném A - vyborné.

Datum: 29.5.2020 Podpis:

2/2



