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Nazev prace: Sledovani pohybu pracovniho néstroje a replikace pohybu robotem

Jazykova a graficka uprava
Primérné

Samostatnost zpracovani tématu
Primérné

Vhodnost pouZitych metod
Pramérné

Zpasob zpracovani a vyhodnoceni
Nadprimérné

Spravnost ziskanych vysledki
Primeérné

Vlastni pfinos
Primérné

Doplnéni hodnoceni, pfipominky:
Ptedlozena prace popisuje vyuziti komeréné dostupného systému HTC Vive Tracker, pivodné ur¢eného v
aplikacich virtudlni reality, pro snimani pohybu v primyslovych aplikacich za ucelem jeho pozdé;si
replikace robotem. Cilem prace bylo implementovat rozhrani Trackeru do fidiciho syst¢ému REXYGEN,
implementovat externi zpracovani (filtraci) snimanych (raw) dat a provést redlné experimenty s vybranym
primyslovym robotem. Vystupem experimentu je mimo jiné i porovnani kvality sledovani pohybu mezi
internim filtrem Trackeru a externim implementovanym filtrem.

Préace je dobte koncipovana a prehlednd. Autor k problematice pfistupoval systematicky a ocenuji, ze je v
praci uvedeno pomérné obsahlé vyhodnoceni vysledkii zaloZzené na verifikaci navrzeného algoritmu
sledovani pohybu s vyuzitim redlného primyslového robotu Stiubli TX40.

Prace obsahuje nékteré nepiesnosti, které ptisobi zavadéjicim dojmem a pravdépodobné vznikly v ramci
vypracovani dokumentace, nebot' simulacné se vSe jevi v pofaddku. Jednid se napf. o nasledujici. 1)
Domnivam se, ze rovnice (4.13) neni definici kovarian¢ni matice odhadovaného stavu. 2) V rovnici
korekce stavu (4.17) by mél byt pouzit nelinedrni vztah pro vystupni rovnici systému, tedy rovnici mefeni
h(x), nikoliv jeji lokalni aproximace H*dx (analogicky jako v rovnici odhadu (4.14)). 3) Na str. 22 uvadite
»Naméfené data bylo nasledné nutné znormalizovat, jelikoZ obé métidla maji rtizné periody vzorkovani.*
A nasledné ,,Pro ucely porovnani bylo také nutné srovnat pocet vzorkli dat z obou métidel, byla proto
provedena interpolace dat z manipulatoru...“. Co znamena ,,znormalizovat™ a jak se tedy oba pfistupy od
sebe li§i? 4) V grafech Obrazek 3.4-5 jsou chybné uvedeny (zaménény) hodnoty kritéria ITAE pro interni
a externi implementovanou filtraci, neodpovidaji hodnotam v Tabulce 6.1.

Ptes vyse uvedené nepiesnosti hodnotim praci jako velmi dobrou a doporucuji ji k obhajobé.

Dotazy
1. Rovnice (3.7 — 3.9) zahrnuji aditivni Sum méteni gyroskopl (soucasti interni IMU), stejné tak
bych ptfedpoklddal i uvazovani aditivniho Sumu pro meéfeni akcelerometry (soucasti interni
IMU), 0 kterém se dale nemluvi.



2. V Kkapitole 3.2 lze nalézt tvrzeni ,,(vystupni) Rovnice (3.18) bude samoziejm¢ zatizena
vystupnim aditivnim Sumem.“ Jaky je redlny zdroj tohoto Sumu vzhledem k pouzitému HTC
trackeru?

3. V uvodu kapitoly 4 uvadite u popisu Kalmanova filtru jako vyhodu ,,L.ze tak dosahnou vyssi
piesnosti nez pii pouziti pouze jednoho méfeni®, muzete to vysvétlit? Co predstavuje ,,pouze
jedno meéteni*?

4. V praci volite parametry stavového a vystupniho Sumu experimentdlné podle chovani
Kalmanova filtru, nezkousel jste odhad Sumt z namétenych dat z vystupu snimact z definice
kovariance (stfedni kvadraticka odchylka od stfedni hodnoty)?

Splnéni bodti zadani
uplné

Doporuceni k obhajobé
ANO

Hodnoceni: 2 - Velmi dobfe
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