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1. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zada’nl' r W wewr
narocnejsi
Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prdce.

Chuze robotu je nelinearni dynamicka interakce s mnoha stupni volnosti. Zarover je obtizné specifikovat metriku spravné

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spIlnéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i pric¢iny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo splnéno ve vSech bodech. Student v rdmci zadani zaintegroval robot do simulaéniho prostiedi s paralelizovanym
sbérem dat.

Zvoleny postup feSeni Sp révny
Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.

Experimentalni porovnani metod by mélo byt nezavislé na ru¢nim ladéni, aby nedoslo ke zkresleni vysledkd. Jinak student
postupoval metodicky.

Odborna uroven

B - velmi dobre

Posudte troven odbornosti zavérec¢né prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat
ziskanych z praxe.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace

B - velmi dobre

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdapist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

V textu je prostor pro zlepSeni: Nékteré symboly byly pouZity pred jejich definovanim nebo jim definice chybi; sekce 3.1.3.
konci nedokoncéenou vétou; chybi tabulka zkratek; text obsahuje preklepy. Kazdopadné, prace je dobre strukturovana a
Citelna.

Vybér zdroju, korektnost citaci

B - velmi dobie
Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuZivani studijnich materidla k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tupiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.
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| Bibliografii nebyla vénovana péce, napfiklad u [22] zjevné chybi jméno autora diplomové prace.

Dalsi komentare a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napf. k urovni teoretickych vysledki, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zru¢nosti apod.

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Posilované uceni pro simulovany ¢tyfnohy robot je naro¢ny problém zejména kvli odménovaci funkci, ktera
vyZaduje intuici z experiment(. V zavérecné praci je vidét, Ze student peclivé skrze postupné experimenty si tuto
intuici vybudoval a zaroven splnil vSechny body zadani. Otdzku mam nasledujici:

1) V praci se porovnavaji tfi kinematické konfigurace. V sekci 6.4.4 a 6.4.5 je naznacena hypotéza: ,Cardan
konfigurace urychli posilovanému uceni vytvofit kvalitni chizi.” Tato hypotéza, podle mne, nebyla v této praci
podporena ani vyvracena ze dvou dlvoda. Za prvé, v porovnani Figb.22 a Fig6.23 Cardan nema konzistentni

vyhodu vici zbylym metodam. Za druhé, jednotlivé vysledky jsou disledkem postupného rucniho ladéni, které
mohly porovnani zkreslit. Jakym postupem by bylo mozné tuto hypotézu disledné otestovat?

PfedloZenou zavéreénou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobre.
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