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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani 'mimofadné naroéné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdveérecné prdce.
Zadani prace je rozsahlé - od vyvoje hardware, pres firmware a software az po ukazkové vyukové hodiny s vyuzitim
zkonstruovaného robota.

SpInéni zadani 'splnéno s menimi vyhrads

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce spliuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsitena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatka.

Student zadani prace splnil - podafilo se vyvinout a zkonstruovat véesmérovy roboticky podvozek se zakladnimi senzory a
naprogramovat jeho software tak, aby se dal vyuZit pro vyuku mnoha rdznych robotickych konceptt. Vyvinuty robot je navic
lehce rozsifitelny o dalsi senzory a jiné soucasti, které by mohly byt pfi vyuce potreba. Studentovi se podafilo u velké ¢asti
designovych krokU zvolit Feseni, které je funkcni, pfimérené jednoduché, spolehlivé a robustni. Zaroven je platforma
pravdépodobné dostatec¢né bezpecna na to, aby ji mohli vyuZzivat studenti. V zavéru prace jsou zminény nékteré nedostatky,
na které student v priibéhu vyvoje prisel, a uz nebylo v jeho silach a ¢asovych moznostech je napravit. S vétsinou z
uvedenych nedostatkd souhlasim - pred nasazenim robota do vyuky by bylo velmi vhodné tyto nedostatky opravit ¢i
odstranit. Jako jeden z hlavnich nedostatkd vidim komunikacni protokol mezi Main deskou a PC. Student vyvinul vlastni
nestandardni protokol, misto aby pouZzil ovéfenou knihovnu rosserial, kterou jsme mu s vedoucim specialistou navrhovali
pouzit. Na vyvinutém protokolu Ize navic celkem snadno vidét, Ze pro danou aplikaci neni GpIné vhodny. Student v praci také
predstavil ndvrh nékolika ukazkovych lekci, které robota vyuZivaji k vysvétleni konceptl dllezZitych pro robotiku. Mensi
vyhradu mam k formatu navrhovanych lekci, ktery se nevejde do standardni 90minutové ¢asové dotace. Také jsem skepticky
k tomu, Ze by se vse i v prodlouzenych ¢asech stihnulo tak, jak student navrhuje. Ale rozhodné v praci poskytnul dobry
zaklad pro pfipravu robotickych cviceni.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace ‘B - velmi dobre ’

Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své reseni priibézné konzultoval a zda
byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tviréi prdce.

Student pracoval z velké ¢asti samostatné. Spolehlivé dochazel na nepravidelné schilizky s vedoucim i specialistou, které byly
dohodnuty vzdy, kdyz dokoncil néjakou etapu vyvoje a bylo potfeba rozmyslet, jak postupovat dale. Velmi kladné hodnotim
schopnosti studenta navrhovat a vyvijet hardware, véetné naro¢nych technologickych procest jako vyroba narazniku.
Student praci vénoval velké mnoZstvi Casu, ale i pres to bylo finle pfed terminem odevzdani jesté velmi rusné, probihaly
podstatné Upravy a nékteré véci student nestihnul. Diky dobrému planovani se oviem nestihly spiSe méné dulezité detaily.
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Odborna troveii /A-vyborné

Posudte uroven odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladu a dat
ziskanych z praxe.

Student v praci prokazal a aplikoval znalosti z mnoha pfedmétt ze studovaného oboru. V Gvodu prace je detailni pFehled
ostatnich vyukovych robott dostupnych na trhu a jejich vlastnosti. V této ¢asti student vysvétluje, proc bylo potreba
vyvinout novy typ robota, aby mohl ve vyuce slouZit jesté |épe neZ dostupné konkurenéni platformy. V dalSich ¢astech prace
student popisuje postup navrhu robota a vysvétluje néktera designova rozhodnuti. Vétsina téchto ¢asti je popsana v
dostateéném detailu. Dokumentace kodu (jak komentaFi v programu, tak doccommenty) je pfitomna jen velmi zfidka. U
vyukové platformy to povazuji za problém. Pravdépodobné z diivodu nedostatku ¢asu ke konci prace jsou nékteré ROS
balicky a jejich rozhrani navrzeny nevhodné.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace ‘A -vyborné

Posudte sprdvnost pouzivani formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.
Po formalni i jazykové strance ma prace vybornou Groven. V angli¢tiné jsou obcas pouZita méné zndma synonyma slov (napf.
meticulously misto carfeully) u nichZ si nejsem jisty rejstfikovou vhodnosti pro tento typ dila.

Vybér zdroja, korektnost citaci ‘A -vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuzivani studijnich materidl( k FeSeni zdvéreéné prdce. Charakterizujte vybér
prament. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledku a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Predlozena prace se lisi od vétsiny diplomovych praci na Katedre kybernetiky v tom, Ze nebylo nutné studovat mnoho
odborné literatury. Misto toho student potreboval udélat prizkum trhu a dostupnych feseni, nastudovat jejich dokumentaci
a porovnat je. Vétsina odkazu v praci tedy sméfuje na produktové stranky nebo na manualy. Tyto odkazy jsou provedeny
korektné.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledk( zdvéreéné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuptim, experimentdlni zruénosti apod.
Student od prvniho setkani s vedoucim a specialistou védél, jaky typ robota chce vytvofit, coz sice zaviralo cestu k nékterym
moznostem snazsim pro studenty (napf. diferencialné fizeny robot), ale na druhou stranu mozna praveé diky tomu byla prace
dotaZena do konce a student neztracel ¢as zkoumanim mnoha moznosti najednou. Vétsinu rad a pripominek od vedouciho i
specialisty student Gspésné zapracoval. Velmi bych chtél vyzdvihnout samostatnost studenta a jeho schopnost vyroby
hardware. Po softwarové strance budou jesté potreba néjaké Gpravy, ale dovedu si predstavit, Ze se tento design robota
opravdu muZe pouzit napf. pro vyuku Autonomni robotiky. Jako mirné nevhodné vnimam rozhodnuti vytvaret PCB designy v
placeném software Altium - pokud ma byt platforma open source, je problematické, pokud je na Gpravu nékterych c¢asti
potreba drahy placeny software. Stejné tak by pomohlo, kdyby v repozitafi u 3D model( byly rovnou vyexportované STL
soubory a ne jen zdrojové AutoCAD soubory.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném ‘A -vyborné

Datum: 17.08.23 Podpis:
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	Zadání
	
	Hodnocení náročnosti zadání závěrečné práce.
	Zadání práce je rozsáhlé – od vývoje hardware, přes firmware a software až po ukázkové výukové hodiny s využitím zkonstruovaného robota.
	Splnění zadání
	
	Student zadání práce splnil – podařilo se vyvinout a zkonstruovat všesměrový robotický podvozek se základními senzory a naprogramovat jeho software tak, aby se dal využít pro výuku mnoha různých robotických konceptů. Vyvinutý robot je navíc lehce rozšiřitelný o další senzory a jiné součásti, které by mohly být při výuce potřeba. Studentovi se podařilo u velké části designových kroků zvolit řešení, které je funkční, přiměřeně jednoduché, spolehlivé a robustní. Zároveň je platforma pravděpodobně dostatečně bezpečná na to, aby ji mohli využívat studenti. V závěru práce jsou zmíněny některé nedostatky, na které student v průběhu vývoje přišel, a už nebylo v jeho silách a časových možnostech je napravit. S většinou z uvedených nedostatků souhlasím – před nasazením robota do výuky by bylo velmi vhodné tyto nedostatky opravit či odstranit. Jako jeden z hlavních nedostatků vidím komunikační protokol mezi Main deskou a PC. Student vyvinul vlastní nestandardní protokol, místo aby použil ověřenou knihovnu rosserial, kterou jsme mu s vedoucím specialistou navrhovali použít. Na vyvinutém protokolu lze navíc celkem snadno vidět, že pro danou aplikaci není úplně vhodný. Student v práci také představil návrh několika ukázkových lekcí, které robota využívají k vysvětlení konceptů důležitých pro robotiku. Menší výhradu mám k formátu navrhovaných lekcí, který se nevejde do standardní 90minutové časové dotace. Také jsem skeptický k tomu, že by se vše i v prodloužených časech stihnulo tak, jak student navrhuje. Ale rozhodně v práci poskytnul dobrý základ pro přípravu robotických cvičení.
	Aktivita a samostatnost při zpracování práce
	
	Posuďte, zda byl student během řešení aktivní, zda dodržoval dohodnuté termíny, jestli své řešení průběžně konzultoval a zda byl na konzultace dostatečně připraven. Posuďte schopnost studenta samostatné tvůrčí práce.
	Student pracoval z velké části samostatně. Spolehlivě docházel na nepravidelné schůzky s vedoucím i specialistou, které byly dohodnuty vždy, když dokončil nějakou etapu vývoje a bylo potřeba rozmyslet, jak postupovat dále. Velmi kladně hodnotím schopnosti studenta navrhovat a vyvíjet hardware, včetně náročných technologických procesů jako výroba nárazníku. Student práci věnoval velké množství času, ale i přes to bylo finále před termínem odevzdání ještě velmi rušné, probíhaly podstatné úpravy a některé věci student nestihnul. Díky dobrému plánování se ovšem nestihly spíše méně důležité detaily.
	Odborná úroveň
	
	Posuďte úroveň odbornosti závěrečné práce, využití znalostí získaných studiem a z odborné literatury, využití podkladů a dat získaných z praxe.
	Student v práci prokázal a aplikoval znalosti z mnoha předmětů ze studovaného oboru. V úvodu práce je detailní přehled ostatních výukových robotů dostupných na trhu a jejich vlastností. V této části student vysvětluje, proč bylo potřeba vyvinout nový typ robota, aby mohl ve výuce sloužit ještě lépe než dostupné konkurenční platformy. V dalších částech práce student popisuje postup návrhu robota a vysvětluje některá designová rozhodnutí. Většina těchto částí je popsaná v dostatečném detailu. Dokumentace kódu (jak komentáři v programu, tak doccommenty) je přítomná jen velmi zřídka. U výukové platformy to považuji za problém. Pravděpodobně z důvodu nedostatku času ke konci práce jsou některé ROS balíčky a jejich rozhraní navrženy nevhodně.
	Formální a jazyková úroveň, rozsah práce
	
	Posuďte správnost používání formálních zápisů obsažených v práci. Posuďte typografickou a jazykovou stránku.
	Po formální i jazykové stránce má práce výbornou úroveň. V angličtině jsou občas použita méně známá synonyma slov (např. meticulously místo carfeully) u nichž si nejsem jistý rejstříkovou vhodností pro tento typ díla.
	Výběr zdrojů, korektnost citací
	
	Vyjádřete se k aktivitě studenta při získávání a využívání studijních materiálů k řešení závěrečné práce. Charakterizujte výběr pramenů. Posuďte, zda student využil všechny relevantní zdroje. Ověřte, zda jsou všechny převzaté prvky řádně odlišeny od vlastních výsledků a úvah, zda nedošlo k porušení citační etiky a zda jsou bibliografické citace úplné a v souladu s citačními zvyklostmi a normami.
	Předložená práce se liší od většiny diplomových prací na Katedře kybernetiky v tom, že nebylo nutné studovat mnoho odborné literatury. Místo toho student potřeboval udělat průzkum trhu a dostupných řešení, nastudovat jejich dokumentaci a porovnat je. Většina odkazů v práci tedy směřuje na produktové stránky nebo na manuály. Tyto odkazy jsou provedeny korektně.
	Vyjádřete se k úrovni dosažených hlavních výsledků závěrečné práce, např. k úrovni teoretických výsledků, nebo k úrovni a funkčnosti technického nebo programového vytvořeného řešení, publikačním výstupům, experimentální zručnosti apod.

