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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

Autor v praci fesi navrh algoritmu automatické aktualizace datové-orientovaného piimovazebniho fizeni
ve form¢ kalibrac¢ni tabulky za ufelem snizeni Casu potrebného k udrzbé a kalibraci medicinského
robotického manipulatoru. Tato kalibra¢ni tabulka kompenzuje pfimovazebnim zplsobem statickou ¢ast
tteni a vnéj$Si momenty zpiisobené gravitaci, pnutim kabeldze, odporem ozubenych kol ptrevodovky a
dal§imi faktory, které ovliviiuji pohyb manipuldtoru nelinedrnim a casové proménnym zpusobem.
Proudova kalibra¢ni tabulka je zpocatku inicializovana béhem uvadéni stroje do provozu, nicméné je
zapotiebi jeji pravidelna rekalibrace, aby se fizeni bylo schopno vyrovnat s ménicimi se charakteristikami
poruch. To vyzaduje intenzivni lidskou asistenci, kterd je ¢asové ndro¢né a celkové nepohodlné. Cilem
prace je proto navrhnout feSeni, které by minimalizovalo potfebu periodickych rekalibraci pomoci
vhodného adaptivniho algoritmu aktualizace kalibra¢ni tabulky a jehoz cilem je zvySit G¢innost a
spolehlivost manipulatoru a zkratit nutné odstavky robotu. Kli¢ovym prvkem algoritmu, ktery autor ve své
praci predstavuje, je vyuZiti interpolacnich a aproximacnich technik pro modelovani kalibra¢nich tabulek,
konkrétné jsou zde pro tento Ucel vyuzity tzv. spline funkce, které maji fadu vyhodnych vlastnosti jako
vysokou presnost a flexibilitu. Autor v praci popisuje nejprve konstrukci interpolac¢ni funkce v podobé
vicerozmérného splinu prostfednictvim diskrétnich dat z kalibraéni tabulky. Tato funkce muze byt
nasledné pouzita ke generovani doptedného fizeni a muze tak vylepsit hladkost fizeni v porovnani s
klasickou linearni interpolaci datovych bodi z tabulky. Dale se autor zabyva klicovym problémem spline
aproximace. V né¢kterych ptipadech totiz mohou byt z méteni k dispozici nova data, kterd v ptvodni
kalibracni tabulce nebyla. To znamend, Ze tato tabulka mize byt v takovém piipad¢ neuplnd a nebo
zastarald. K vytvoreni nové tabulky, ktera by zahrnovala nové informace, je tieba provést krok datové
fuze. A protoze jak stard kalibra¢ni tabulka, tak nové méteni obsahuji ur¢itou chybu, je tento krok slouceni
dat v podstaté¢ aproximac¢nim problémem. Zavedenim vhodné metriky, jako je kritérium nejmensSich
¢tverctl, 1ze nalézt aproximacni funkci, kterd vhodné odpovidé dostupnym datovym bodiim. Na zavér jsou
v praci predstaveny moznosti zpracovani méieni z pohybovych trajektorii robota za ucelem extrakce
novych dat pravé pro ucel aktualizace kalibracni tabulky prostfednictvim datové fuze, tj. v tomto piipadé
spline aproximace. Predlozena prace je celkové na dobré urovni, zejména musim ocenit autorovu
samostatnost pii jejim feSeni.



Dotazy

1. Mizete diskutovat, jaké hlavni vyhody ma vyuziti spline funkci pro navrh datové-orientovaného
pfimovazebniho fizeni v porovnani s dals$imi metodami, které se pro tyto ucely ¢asto pouzivaji,
napiiklad konkrétné¢ s neuronovymi sitémi?

2. Muzete uvést, jaké dalsi kroky ¢i modifikace v ndvrhu algoritmu automatické kalibrace by byly
zapotiebi provést pro jeho ispé$né nasazeni v praxi?
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