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Hodnoceni:

A — nejlepsi; F - nevyhovujici
1.  Aktudlnost feSeného tématu X O 0O O
2.  Obtiznost zadan¢ho ukolu O X O 0O O Od
3. Splnéni viech bodli zadani O 00X O O
4. Vhodnost zvolené metody feSeni 00X OO 0O
5. Logické ¢lenéni prace O X O 0O O d
6.  Uroveii jazykového zpracovani O X OO 0O 0O
7. Formalni troveh prace OO0 X O 0O d
8.  Prace s literaturou a jeji citace 00X OO 0O
9.  Uroven zpracovani teoretické ¢asti O 0O X O 0O O
10. Koyvalita zpracovani praktické ¢asti OO 0O X O O
11. Dosazené vysledky prace OO0 X O 0O d
12. Ptinos prace a jeji vyuZiti O 0OX OO 0O

Celkové hodnoceni prace:

Vyslednad znamka neni primérem vyse uvedenych hodnoceni. Znamku uvede oponent dle svého
uvazeni dle klasifika¢ni stupnice ECTS:

A — vyborn¢, B — velmi dobte, C — dobte, D — uspokojive, E — dostatecné, F — nedostatecné.
Stupeni F znamena téZ ,,nedoporucuji praci k obhajobé*.

PiedloZenou bakalai'skou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni

C - dobre.

V pripadé hodnoceni stupném ,,F — nedostatecné“ uved’te do piipominek a slovniho vyjadieni
hlavni nedostatky prace a diivody tohoto hodnoceni.

Otazky k obhajobé:

Jaké jsou zakladni kinematické struktury manipulatori a jak se od sebe 1i§i?

Jakym zpiisom se v praxi provadi vzdjemna kalibrace kamery a robota?

V simulaci robota dochazi k otoceni v&ze a hlavné o 180 stupni. Jednou pii vyzvednuti a podruhé
pti montazi. Vysledkem je stejna poloha objektu jako na zacatku. Pro¢ k tomuto otaceni dochazi?

Dalsi pfipominky, vyjadreni, naméty k obhajobé prace (moZno pokracovat i na dalsi strance):
V teoretické Casti prace je uvedeno tiidéni robotl podle kinematické struktury. Student ¢erpal

Z internetového zdroje, ktery ma k t€émto kinematickym strukturam Spatné obrazky. Obrazek 9

Vv praci neni kloubovy robot a obrazek 11 neni polarni/sféricky robot. Prace se zabyva kamerovym




navadénim robotu. Bylo by dobré tedy uvést a schématicky zndzornit souradné systémy (robotu,
kamery, snimku) a nutné transformace mezi nimi pro transformaci soufadnic ze souradného
systému snimku do soufadného systému robota. Posledni ukol zadani, kterym je ndvrh programu
pro kamerovou kontrolu je popsan pouze na 4 fadcich v kapitole 4.3. Jakym zptisobem se zavére¢na
kamerova kontrola vyrobku provadi?
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