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Technicka zprava
/pusob prace, forma zpravy a obsah
Pavel Krsek
brezen 2024

® Zpusob prace, postup feSeni a hodnoceni

® Struktura technické zpravy
® Fakticky obsah zpravy

® Ptiklad odevzdanych texti
(jak zprava vypadat nema)
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Zpusob prace

Zakladni/ stfedni Skola
® Presné zadani s detailnim seznamem kroki
® Hodnoti se dodrzeni jednotlivych krokd a postupl

® Je neptipustny jiny nez pozadovany postup

Vysoka Skola (budouci inzenyr)
® Obecné zadani tloha bez presného navodu
® Jednotlivé kroky a jejich realizaci navrhuje student
® Hodnoti se vysledek a spravnost navrzeného postupu (metody)
® Ocekava se a hodnoti aktivni pristup k reseni

® K feSeni je potfeba pristupovat komplexné a “predvidat” problémy
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Reseni tlohy
Postup reseni
1. Precist peclivé zadani a splnit vSechny body.
2. Rozmyslet zpiisob reseni.

3. Sestavit potrebné rovnice a zakladni algoritmy.

4. Priibézné pripravovat testovaci priklady.
Je potreba projit vsechny zakouti tlohy.

5. Implementovat vztahy a algoritmy.

6. Ovérit funkénost na prikladech (jeden priklad nic neznamend).
Dle potreby implementovat kod pro testovani.

7. Predvést, predat ¢i odevzdat funkcni kéd.

8. Pokud je pozadovano, dokumentovat jednotlivé kroky.
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Hodnoceni prace

Zpusob hodnoceni prace
® Zndmku A mohou dostat jen studenti, ktefi spini tlohu s maximalni mirou kvality.
® Je treba mit snahu dlohu vyfesit a zpravu napsat co mozna nejlépe.

® Pouhé minimalni splnéni zadani neodpovida pristupu studenta s hodnocenim A.
(napt. misto vysledkl a grafii pouze tvrzeni “funguje to")
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Technicka zprava

Proc se uCime psat technické zpravy?
® Technické zpravy, ndvody, normy a smérnice jsou typickym vystupem prace inZenyra.
® Slouzi k dokumentaci vysledki, ke komunikaci s ostatnimi a k Fizeni lidi.
® Dle téchto vystuptl byvaji techni¢ti pracovnici hodnoceni.

® Pozor na chyby (pravopis, jednoduché vzorce).
Zejména neschopni podrizeni takové chyby vyuziji.

Formalni obsah zpravy

Fakticky obsah zpravy
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Formalni obsah zpravy

1. Titulnf stranka (nazev, autor, datum, ...).
2. Uvod (struény popis fe$eného problému).

3. Rozbor problému, navrh feseni, ocekavand funkcénost
(specifikace, formulace tlohy, souvisejici prace).
Pokud z rozboru vyplyva je mozné uvést zmény specifikace.

Redeni problému, matematicky popis, algoritmy.
Implementace (nezachazet do detail().

Popis experimentl a experimentalni vysledky.
Kriticka diskuse vysledkl (zavéry).

Zavér (strucné shrnuti vysledki).

© © N o o &

Literatura (citace pouzitych zdroji).

10. P¥ilohy (jsou-li nutné).

Poznamka:

Zprava nemusi obsahovat vSechny uvedené kapitoly (body).
Je na uvaze autora, co je pro konkrétni text relevantni.
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Obecné pozadavky na technicky text

Text neobsahuje vécné ani gramatické chyby.
Kazdy dokument musi byt opatfen jménem autora Ci autori a datem vypracovani.

Cisluji se jednotlivé prvky v textu (stranky, rovnice, obrazky, tabulky),
aby bylo mozné na né odkazovat.

Kazdy obrazek a tabulka maji legendu, kterad popisuje jejich obsah.

Rovnice a matematické symboly jsou zapsany ve formé pouzivané v matematickych
knihach, ne ve formé pseudokédu.

Pouzité formulace by mély byt jasné a jednoznacné.

Pro jednu véc pouzivdme vzdy jedno oznaceni, které pri prvnim pouziti vysvétlime.
Grafy: popsané osy, uvedené jednotky, legenda k pribéhiim.

Tabulky: srozumitelné a jednoznacné texty, nezapominat na jednotky.

Cisla jsou uvadéna s odpovidajici presnosti (zalezi na jejich piivodu).

Text musi navazovat (formalné i fakticky) i pokud ho piSe vice autord.
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Fakticky obsah zpravy

Otazky, které si musime zodpovédét’:
® Pro koho je zprava urcena?

® Co chceme zpravou Ctendri sdélit?

Rizny pohled na obsah zpravy

1. Text a tdaje ve zpravé musi umoznit Gplnou implementaci navrzenych metod a
algoritmii. Clovék se stejnym vzdélanim jako autor (naptiklad spoluzak) by mél byt
schopen podle technické zpravy algoritmus znovu implementovat se stejnym
chovanim a vysledky.

2. Popis a uvedené hodnoty musi byt dostacujici pro posouzeni spravnosti a funkénosti
navrzenych metod a algoritmi jinym technikem s podobnym vzdélanim.

3. Obsah zpravy by mél presvédcit ¢tenare o funkénosti implementovaného reseni
(peclivé popsané experimenty, vysledky, grafy). Musi umoznit opakovani experimentd.
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Co napsat do zpravy - tvod/ zavér

Uvod
® Seznamuje ¢tenare obecnéji s problematikou.
¢ Uvadi motivaci a cile prace (stru¢né zadan).
® Definuje zakladni predpoklady a omezeni.

¢ Miize naznadlit zplsob feseni (zejména pokud je voleno).
Zavér

® Strucné shrnuje provedenou praci (obsah zpravy).

VVVVVV

® Miize stru¢né popsat moznosti pokracovani prace.

Abstrakt

® Je struénym shrnutim Gvodu a zavéru.

® Nemusi byt vzdy pfitomen.

Poznamka:

CtendF by mél byt po precteni dvodu a zavéru obezndmen s problematikou i viemi
podstatnymi vysledky a zavéry, které mu chceme sdélit. Zbyly text zpravy rozviji, upresnuje a
doklada tvrzeni uvedena v téchto castech.
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Co napsat do zpravy - stat

Rozbor problému — cilem je popsat postup reseni, rozdélit na dil¢i dlohy.
® Popis jednotlivych dil¢ich dloh a jejich rozhrani.
¢ Ocekavana funkcnost feseni a podminky (specifikace).
® Soudasti byva i rozbor sovisejicich praci ostatnich (literatura).
Reseni problému — predstavuje matematicky popis a algoritmy pouzité pro feden.
® Matematicky popis jednotlivych kroki a jejich YeSeni (vypocty).
¢ Popis algoritm( a postupl (slovni, pseudokdd, odkazy na literaturu).
¢ Musi byt uvedeny detaily nutné pro implementaci (v¢. konkrétnich hodnot).
® Soucasti mize byt i upfesnéni ¢i Uprava specifikace.
Implementace — popisuje zpiisob realizace algoritmi
® Pouzity hardware a programovaci jazyk.

® Detaily implementace (napf. datova reprezentace, ¢lenéni programu,
optimalizace/ zjednoduseni vypoctu, nové algoritmy).
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CVUT
Co napsat do zpravy - obrazky Ry [leetme,

V PRAZE

Obrazek byva srozumitelnéjsi nez dlouhy vyklad.

® Blokové schema, Vyvojovy diagram, Stavovy diagram ...

@ Multi-contact planning @ Final trajectory

(a) Input video

Video preprocessing

I

(b) Contact states (c) Object 6D poses Path optimization

©

Fig. 2. Approach overview. (i) First, we extract contact states and 6D object poses from the input instructional video as described in Sec. III-A. (ii) Next,
we grow multiple trees in the admissible configuration space until we find a path between the start and goal configurations. More details on the state space
are in Sec. III-B and more details on planning the path in Sec. III-C. (iii) This path is then further shortened by an optimization module, and (iv) executed
either in simulation (iv-a) or on a real-world robot (iv-b).
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o - T =l Fig. 1: Robot arm control by 6D pose of the object. The
Input image [, objective is to control the robot arm with a mounted camera
Fig. 2: Overview of the perception-control cycle. The objective of the feedback control is to track 6D pose of an object (red arrow) by commanding joint torques such that the object
seen by a camera, as illustrated on the right by a robot and red cheez-it box. To achieve that, we designed a perception 6D pose (blue arrow) w.rt. the camera remains constant.

module that runs a fast local Tracker on an input image I, with the initial pose Ty selected either from the previous run
of the tracker or from the 6D pose localizer & Time delay corrector modules, if that information is available. The 6D pose
localizer is slow and the objective of the Time delay corrector is to carch-up in time by quickly tracking through images
stored in the buffer while the 6D pose localizer was computing. The output of the tracker, the pose T}, is used by the OCP

This is illustrated by three frames (see insets) captured by
the robot camera corresponding to the robot/object poses
shown by green contours in the main image. Please note

solver to compute Ricatti gains K and torques 7y that are used by the Ricatti Linearization module to provide fast feedback (see the insets) how the object pose remains stable while the
for real-time robot control. Typical processing frequencies of individual modules are 5 Hz for the 6D pose localizer and the background changes in the captured frames. More results
time delay corrector, 30 Hz for the camera and tracker, 100 Hz for the OCP solver, and | kHz for real-time robot control. and experimental analysis in the companion video.

Obrazky: Kateryna Zorina, Vladimir Petrik, CIIRC CVUT
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Co napsat do zpravy - vysledky

Experimenty a vysledky
® Definice cile experimentl a navrh provedeni.
¢ 7Zplsob provedeni a specifikace vyhodnoceni (co méfime).
¢ Samotné vysledky (grafy, tabulky).
Diskuse vysledkii a zavéry — vysledky experiment(i vedou k zavérim.
Literatura — citace pouzitych zdroji.
Prilohy
® Pouzivaji se pro zvySeni prehlednosti textu (redukce rozsahu).
¢ Patii sem informace, které chceme sdélit (uchovat), ale pro vyklad nejsou nezbytné.
¢ Casto jsou zde del$i ditkazy, detaily implementace (vypisy kédu).

® Umistuji se zde podpirné a dopliujici vysledky (data), rozsirené experimenty.
V textu se uvadi nezbytna Cast vysledkl a zavéry s odkazem na vysledky v priloze.
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Priklad zpravy — zadani

Kinematicka kalibrace manipulatoru.

Provedte kinematickou kalibraci paralelniho planarniho manipulatoru.

w N
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. Sestavte soustavu rovnic vazbovych podminek.

Navrhnéte kalibra¢ni polohy manipulatoru.

Navrzené kalibraéni polohy definované kloubovymi souradnicemi ulozte do souboru
data.mat ve formatu MAT, ktery bude soucasti odevzdavaného archivu.
Implementujte v MATLABuU iterativni algoritmus kinematické kalibrace manipulatoru.
V pribéhu kalibrace nezapominejte kontrolovat podminénost.

Pripravte si pomoci reSeni DKT data pro testovani a ovérte funkcnost kalibrace.
Funkénost kalibrace dokumentujte ve zpravé. Zajimava je napriklad chyba odhadu
parametri manipuldtoru v zavislosti na presnosti referenéniho méreni.

Pokud je k Vasemu feSeni potreba Jacobiho matice kriteridlni funkce, uvedte ji do
zpravy (pokud neni automaticky generovana napt. v Maplu). Pokud pouzijete
standardni optimaliza¢ni funkci, uvedte parametry, které jste nastavili.

. Zkontrolujte syntaxi Vaseho kédu prikazem mlint. Vas kéd by nemél generovat zadné

chyby ani varovna hlaseni.

Privodni nakresy, schemata ¢i odvozeni pripadné zpravu pripravte ve formatu PDF.
Zpravu nahrajte jako vysledek tlohy oznacené stejnym poradovym cislem jako zadani
tloha s dovétkem "report”.
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Priklad zpravy — texty

PDF soubor/y
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Priklad zpravy — co chybi

Priklad 1:
® Chybi jméno autora a datum vypracovani.
® Nazev zpravy ma byt srozumitelny a odpovida obsahu (HW_5 to neni).
® Nejsou uvedeny vazbové rovnice ani vypocet J.
® Neni popsana volba kalibra¢nich bodi. Nejsou uvedeny body ani zdivodnéni.

¢ Postradam ovéreni funknosti kalibrace (viz zadanf).

Priklad 2:
® Rovnice ve zpravé maji byt uvedeny v matematickém zapisu

® Rovnice pro vypocet “new_offset” nedava diky svému zapisu smysl
(pravdépodobné chybna).

Nejsou vysvétleny jednotlivé parametry rovnice pro vypocet “new_offset".
Graf na obrazku (a) nejsou popsany osy ani vyznam barev.

Tento graf postrada smysl, protoze z néj nejde nic rozumného vydist.
Neni popsana volba kalibracnich bodi.

Neni definovdna chyba ani popsan zptisob minimalizace.

® 6 6 6 0 o

Postradam ovéreni funkénosti kalibrace (viz zadani).
Napriklad graf zavislosti odhadu parametrii na chybé méreni.
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Vyuziti nastroja Ul

Zakladni teze

® Vyuziti nastroji Ul mize vyrazné pomoci
(programovani, kontrola pravopisu, reformulace, reserse, seznameni s tématem).

® Vyuziti nastroji Ul musi byt vzdy v souladu s etickymi zdsadami.
¢ Realné hrozi pouZiti ciziho textu/ vysledki bez citace.

¢ Za obsah dila zodpovida autor (véetné chyb pouzité Ul).

Kyberneticka rizika
® Ul nema schopnost zachovavat divérnost informaci ¢i chranit osobni Gdaje.
® Predavané texty a data jsou obvykle vyuzity pro dalsi uceni.
® Data poskytnutd Ul jsou Citelnd/ majetkem poskytovatele Ul.

® Problémem je sdileni citlivych Gdaji, osobnich dat, vlastnich vysledki.

Co urcité nenechat na Ul
® Teze, Vysledky (nutno rozumét tématu a mit podlozeno vlastni praci)

¢ Citace (Ul ma tendenci si vymyslet, nutna velmi pecliva kontrola)

Poznamka: Nastroji Ul jsou v tomto pripadé aplikace jako ChatGPT, Microsoft Bing,
Google Bard, Github Copilot, Midjourney, Stable Diffusion, Jasper a dalsi ?
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Opisovani a plagiatorstvi

Dva pripady:

1. Obhajoba bakalarské prace
¢ Chybné napsany vzorec (Bayes) v BP
® Vzorec dobte opsany z literatury (chyba autora)

® Literatura nebyla citovana

2. Jedna z tloh v rdmci predmétu
® Student opakuje predmét
® V minulém roce odevzdal tlohu spravné
® Letos nahral do odevzdavaciho systému feSeni spoluzdka

® Vysvétleni: sdileji pocita¢ na koleji - omyl pfi odesilani

Obrazky: https://www.openclipart.org



http://www.cvut.cz
https://www.openclipart.org

Pouzité zdroje

[Achtenova-Al2024] Gabriela Achtenova. Ramcova pravidla pouzivani umélé
inteligence na CVUT pro studijni a pedagogické ucely v Bc a NM studiu.
Metodicky pokyn CVUT v Praze, CVUT00001676/2024, January 2024.

https://www.cvut.cz/legislativa-tykajici-se-studia#umela-inteligence

[Achtenova-etic2024] Gabriela Achtenova. Metodicky pokyn O dodrzovani etickych
principu pri pripravé vysokoskolskych zavérecnych praci. Metodicky pokyn
CVUT v Praze, CVUT00001673/2024, January 2024.

https://www.cvut.cz/legislativa-tykajici-se-studia#eticke-principy
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