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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

Autor se zabyva problémem navrhu adaptivniho algoritmu pro piimovazebni fizeni robotického
manipulatoru. Tato uloha je motivovana aktudlné béZicim vyzkumem na KKY ve spolupréaci s firmou
Philips dodévajici medicinské roboty pro asistovanou vypocetni tomografii. Autor se zamé&fil na feSeni
problému interpolace a aproximace v n-rozmérnych prostorech s vyuzitim po ¢astech polynomialnich B-
spline funkci. V uvodni ¢éasti formuluje problém interpolace pro obecnou kiivku, povrch a 4-rozmérny
nadpovrch. Reseni téchto tloh je pak aplikovano na praci s proudovou kalibragni tabulkou, kterd je
soucasti fidici struktury pouzivané v cilové aplikaci medicinského manipuldtoru. Hlavnim vysledkem
prace je formulace a implementace nékolika interpolacnich algoritmt a jejich dikladné otestovani na
syntetickych 1 redlnych datech. Kladné hodnotim vizudlni stranku prace, kterd je detailné zpracovana, s
mnozstvim simula¢nich experimentii doprovazenych plsobivymi grafy a animacemi. Na druhou stranu
jsem objevil fadu vécnych chyb, z nichz nékteré jsou spi§ formalnimi nedostatky, ale dalsi predstavuji
nevhodnou formulaci n€kterych klicovych algoritmil, coz omezuje jejich praktické pouziti v dané tloze.
V casti 2.3 by mél byt 1épe vysvétlen pojem "relace", ktery se v souvislosti s adaptaci tabulky pouziva pro
objasnéni Casové souslednosti jednotlivych krokd celé navrzené metody. Z popisu neni ziejmé, jestli
naznacena adaptace probiha kontinualné za béhu robotu v redlném case nebo néjak jinak, coz je zasadni
pro implementaci algoritmu v oblasti mediciny, s pfisnymi bezpe¢nostnimi normami na veSkery SW. Za
hlavni formalni nedostatek povazuji napiic¢ celou praci se tahnouci zavadéjici oznaceni "NURBS funkce",
se kterymi autor ve skute¢nosti nepracoval. K vysvétleni této nekonzistence sméfuje samostatny dotaz.
Zéasadnim vécnym problémem je ovSem matematicky neStastnd formulace interpola¢ni a aproximacni
ulohy, kde byla zaménéna role zavislych a nezavislych proménnych, coz komplikuje moznosti praktického
nasazeni navrzenych algoritmi. K tomuto mam dalsi dopliujici dotazy. Na druhou stranu, uvedené
nedostatky m¢l podle mého nazoru vcas korigovat vedouci prace a pro studenta bylo tézké vzhledem k
nutnosti zorientovat se v pro n¢j nové a pomérne slozit¢ problematice toto odhalit. Kladné¢ hodnotim
autorovu invenci ve smyslu navrhu nékolika origindlnich feSeni specifickych variant Glohy, implementaci
a dikladné otestovani vSech metod. Pies uvedené nedostatky a odchyleni od ptivodniho cile hodnotim
préci jako velmi dobrou.



Dotazy

Vysvétlete zkratku NURBS, hojné pouZzivanou napfi¢ celym textem prace. Jak se 1iS§i od B-
spline  funkci, které jste pouzival, a jak tento rozdil ovliviluje popisované
interpolacni/aproximaéni  tlohy  ?

Vysvétlete pro pifipady na Obrazku 13 a Obrazku 33 vyznam vstupu/argumentu a
vystupu/funkéni hodnoty vysledné interpolacni funkce.

Jak byste pro funkci na Obrazku 34a) vyslednou interpola¢ni funkci vyhodnotil za béhu robotu v
redlném Case hodnotu proudu ze zadanych hodnot poloh Prop, Carc, Ids ?
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