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Véc: Posudek vedouciho na bakaléi'skou praci Lucie Vajnerové

Uvod

K tématu bakalafské prace mé motivoval zajem o robotickou manipulaci vyuzivajici sémantické
znalosti. Spojeni taktilniho vnimani a kvalitativniho usuzovani dava vyzkumné prileZitosti. Mame

v laboratofi k dispozici velmi drahé chapadlo Robotiq s taktilnimi Cidly Takktile (dohromady asi 300
kK¢). Tusil jsem, Ze cena chapadla je vét$i nez jeho uzitna hodnota. Ukolem studentky bylo
chapadlo osahat a pfipravit prostfedi pro jednoduché experimenty. Zasouvéani koliku do diry je
kiasické manipulaéni tloha. Ulohu zkomplikoval COVID. Studentka nastésti zakladni experimenty
s chapadlem realizovala pfed tvrdym uzavienim, a tak prace dokumentuje i rediné experimenty.

Vysledky a text diplomové prace

Studentka realizovala beze zbytku &ast zadani, kterou zvladia pred pandemickym uzavienim. Ke
skute&nému robotu neméla pfistup. Ulohu jsem ji jesté zeslozitil poZadavkem, aby svij kéd stavéla
nad ROS 2, ktery se stéle vyviji.

Pro experimenty s robotem Lucie Vajnerova pracovala v simulaci. K planovani trajektorie,
feseni inverzni kinematiky pouzila nastroj Movelt. Kinematicky model robotu a trajektorie z Movelt
byly vstupem do vizualiza&niho nastroje rviz. Lucie Vajnerové programy napsala tak, aby jejich
pfenos pro préci s realnym robotem byl pfimodary. Ji napsany kéd je Citelny.

Text bakalaské prace je struny, ma dobrou strukturu a je napsany ve vyborné angliétiné.
Po formalni a vécné strance mi text bakalarské prace v pofadku. Jelikoz jsem s textem prace Lucii
Vajnerové radil, nepfisiugi mi ji pfili§ hodnotit.

Osobnost d a jeji nasazeni v projektu

Lucie Vajnerova je zvidavé a pracovita studentka. Na tkolu pracovala prubézné, samostatné, i
kdyz jsme pravidein& konzultovali. V detailnich technickych zalezitostech pomohl technik nasi
Laboratofe robotického vnimani Ing. Libor Wagner.

Zavér

Lucie Vajnerova splnila v ramei COVID situace zadani, projevila iniciativu a doséhla slu$nych
vysledku.

S ohledem na vysiedky, zpusob préce i samostatnost studentky navrhuji komisi pro
obhajoby ocenit diplomovou praci znémkols velmi dobfe.

Vaclav Hlavad
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Il. HODNOCENI{ JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné niroéné
Hodnoceni ndroénosti zaddni zdvérecné prdce.

Vlozte komentar.

Splnéni zadani spinéno s vétsSimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvéreénd prdce spliuje zaddni, V komentdri plipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsitena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zévaznost, dopady a
pfipadné i pficiny Jednotlivych nedostatk.

Studentka se sezndmila s tffprstym gripperem Robotiq a pfipevn&nymi dotykovymi senzory (bod 1). Experimenty na
redlném robotu (body 2 a 3 zad4ni) nebyly provedeny a ani simulator, ktery je mél &aste¢né nahradit, neni pIné funkéni.
Navic neni zminén pouZity simul4tor (pouze ROS2). Dokumentace (bod 4) je casteéné provedend v BP. Odkéazané
softwarové repositafe (na https://gitlab.ciirc.cvut.cz/) nicméné nejsou dostupné a ani v KOS neni pifloha. Studentka se
odvolava na problémy zpisobené pandemii COVID-19 a také softwarovymi problémy (ROS vs. ROS2). Za logické Feseni
bych povaZoval odsunuti obhajoby na srpen 2021.

Zvoleny postup Fe$eni casteéné vhodny
Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody feseni.

Studentka se bohuzel k vlastnimu Feieni tém&¥ nedostala.

Odborna urovefi E - dostateéné

Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
datziskanychzpraxe. _ ,

PfedloZend préce je spi$ popisem rlznych t&Zkosti, kterymi studentka prochazela. Casto se objevuiji pasdze ,we tried”, , it
did not work®, ,it seemed to work” apod. P¥inosem prace mélo byt porovnani, jak jsou taktilni senzory pFinosné pro dlohu
»Ppeg in a hole“. Doved! bych si piedstavit napf. porovnani vykonavani této llohy naslepo, pomoci vidéni, pomoci
force/torque sensing a pomoci taktilnich senzord. V tloze jde primdrné& o Fizeni; pfitom neni ani zmin&no, kolik ma pousity
gripper aktivnich a pasivnich stupfiti volnosti, jak se poutivaji pro Glohu enkodéry, popf. force/current feedback atd. Price
neobsahuje de facto ddné vysledky.

Formalni a jazykova trovedi, rozsah prace C - dobfe
Posudte spravnost pouZfdni formdinich zdpisd obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Prace ma nékteré formalni nedostafky. Nab‘F.- predstaveni pod%fého hardware v ramci Uvodu je hz;vfﬁfé: 136pisky obrazkii
(napf. ,Figure 1.1 Our 3FG photograph*) nejsou vidy vhodné a také na né v 1. kapitole chybi odkazy z textu. Bylo by také
dobré [épe vyuZivat rlizné typy pisma napF. pro odlideni ,rviz* apod. od zbytku textu. Rozsah price je kratsi.

Vybér zdrojd, korektnost citaci C - dobfe
Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivéni studijnich materidli k feSeni zdvéreéné prdce. Charakterizujte
vybér prament. Posudte, zda student vyulil viechny relevantni zdroje. Ovéfte, zda Jsou vsechny pfevzaté prvky fddné
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odliSeny od viastnich vysledki a tvah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace tipiné a v souladu |
_s citaénimi zvyklostmi a normami.

Préce je hodné zatiZena odkazy na softwarové baligky spojené s ROS. Shrnuti ,state of the art” v ramci tlohy ,peg in a J

hole” nejde do hloubky a neprokazuje, e by studentka problému porozuméla. V seznamu literatury nejsou spravné velks

pismena (napf. ROS, Movelt, atd.).

Dal3i komentéFe a hodnoceni
Vyjadrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledkii zévéreéné prdce, napf. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného feseni, publikacnim vystupdm, experimentdini zruénosti apod.

Témét Z4dnych vysledkd bohuZel nebylo dosaZeno.

lll. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvéreiné prdce, které nejvice ovlivnily Vage celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mé| student zodpovédét pfi obhajobé zdvéreiné préce pred komisi.

Shrnuti: Prace bohuZel neobsahuje prakticky #4dné vysledky a je spiSe shrnutim &asto netisp&éného boje
studentky se softwarovymi balitky ROS/R0OS2. Jedinym jasnym pfinosem je zi'ejmé vylepseni GUI k taktilnim
senzordm. Prace na robotu bohuZel nebyla realizovana a ani simulaéni prostfedi neni dotaZené. Za nejlepsi feseni
povazuju dopracovani.

Otazky:

1) Dle obr. 4.6. byl zvolen hranaty kolik do hranaté diry, coZ neni jedind a asi ani nejb&in&jsi kombinace.
Pro¢?

2} Zpréce neni jasné, jaky simulator byl pousit (4.4. ROS 2 Simulation). Byl pouze vytvofen model a
plénovani pomoci Movelt a vizualizace v rviz? Neni na tlohu potfeba physics-based simulator jako nap¥.
Gazebo?

3) Zamyslete se nad tzv. ,reality gap” a zhodnotte, které aspekty dlohy ,peg in a hole” a haptické zpétné
vazby lze smysluplné simulovat.

PfedloZenou zavére&nou praci hodnotim klasifikaénim stupném E - dostateéné.

Datum: 31.5.2021 Podpis:
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