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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERII

Zadani 'mimofadné naroéné

Zadani této prace byla velkd vyzva, nebot od studenta bakalarského oboru vyzaduje implementaci
nékolika state-of-the-art algoritm@ a dalsi praci s nimi. Takto naro¢né zadani bylo zvoleno po
predchozi spolupraci se studentem na bakaldrském projektu, v rdmci néhoz predvedl, ze
implementaci téchto state-of-the-art algoritmd zvladne s nec¢ekanou lehkosti a s hlubokym
porozumeénim.

Splnéni zadani \splnéno

Zadani bylo bezezbytku splnéno. Student implementoval nékolik state-of-the-art metod pro fizeni
¢tyrnohych robotd a pomoci téchto implementaci mohl fidit robota Anymal D simulovaného v
simuldtoru Gazebo. V tomto simulatoru vyvinul pfekézkovou drahu, na které se daji dobfe poznat
rozdily mezi jednotlivymi algoritmy. Nasledné algoritmy na tomto benchmarku vyhodnotil a zjistil,
kde ma ktery algoritmus slabiny a silnd mista. Na zdkladé této zkuSenosti navrhl efektivni
kombinovany algoritmus, ktery stfidd méné robustni, ale presnéjsi kontrolér s rychlejsim a
robustnéjsim podle toho, ktery se zrovna vyplati vice. Tento kombinovany kontrolér je podrobeny
stejnym testlm jako ostatni a opravdu se ukazuje, ze v kontextu celkového vykonu funguje nejlépe.
Student také navrhl vhodnou metriku pro porovnani kontrolérll a ty pomoci této metriky vyhodnotil.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace \A-vyborné

Student pracoval z velké ¢asti samostatné. Zaroven pravidelné dochazel na domluvené konzultace a
prakticky kazdy tyden prinesl novinky ohledné postupu prace a nékolik dotazl smérem k budoucimu
pokracovani praci. Rady a prfipominky vedouciho vzdy pohotové zapracoval. V pribéhu semestru
student sdm s minimalni pomoci zdolal nejen nékolik komplikovanych technickych problémd, ale i si
sam vyhledaval dalsi vyzvy nad rdmec zadani.

Odborna uroven |A-vyborné

Po odborné strance povazuji praci za velmi kvalitné zpracovanou. Student zvolil vhodnou miru
podrobnosti pri popisu state-of-the-art algoritmd, takze ¢tenar uz pfi ¢teni bakalarské prace ziska
intuici ohledné toho, jak popisované algoritmy funguji. Vzhledem k jejich komplikovanosti povazuji
za spravné, ze student ¢tenare odkazuje na pavodni publikace pro dostudovani detaild. Navrzené
metriky a testy ddvaji dost dobry smysl a z jejich vyhodnoceni jsou vyvozeny smysluplné zavéry.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace \A-vyborné

Po jazykové strance neni praci co vytknout. Pouzitd angli¢tina je Cistd a s vhodné zvolenymi
terminy. Doprovodna grafika je vizudlné dobre zpracovana a ¢tendfi opravdu pomahda s pochopenim
textu. Rovnice a dalsi formalni zapisy jsou vyvedeny podle zavedenych zvyklosti.
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Vybér zdroja, korektnost citaci |A-vyborné

Student vyuzil mnoho zdrojd, v¢etné nékolika impaktovanych ¢lankd specifikujicich algoritmy, které
student implementoval. Cast implementace jiz byla hotovd v open-source knihovnéach, a tyto ¢asti
student vhodné oznacil a odlisil od prace, kterou odvedl sdm. Format seznamu pouzité literatury je v
poradku.

Dalsi komentare a hodnoceni

Chtél bych velmi ocenit Uroven vyvinutého kédu. Student si dal velmi zalezet na tom, aby jeho
prace byla dobre dokumentovand, poskytl funkéni ndvod na instalaci a mnoho prikladl, které se daji
spustit nékolik malo prikazy.

Nikde jsem nenasSel popis toho, jak funguje ovladadni gamepadem. Nakonec je to vcelku pfirozené,
ale neuskodilo by toto ovladani v dokumentaci explicitné popsat.

Vyvinuté implementace kontrolérd funguji v jednodussich pripadech dobre. Pri rychlejSich pohybech
nebo na komplikované&jsim terénu se mliZe stat, Ze fizeni selZe a robot spadne. Casto je to
zpUsobené nevhodnymi fidicimi prikazy z high-level fizeni, napf. z gamepadu. Mohou kontroléry
néjak informovat ¢i omezovat tyto vyssi Grovné fizeni ohledné toho, jaké rozsahy prikazt budou
aktualné bezpelné? Mohou kontroléry poskytovat do vyssi Urovné néjaké mapy traverzability
prostredi, aby planovac védél, do kterych mist m0ze robota navadét?

Kontroléry vyuzivajici neuronové sité reaguji na prikazy otaceni kolem osy mnohem vyssimi
Uhlovymi rychlostmi nez MPC kontroléry. ProC tomu tak je?

Da se néjakym zplsobem spustit simple.launch s prednastavenym stylem chlize (gaitem)? Je dost
nepraktické muset po kazdém spusténi psat do textové konzole.

Nékteré kontroléry zjevné nepodporuji nékteré styly chlize (gaity). OvSem tyto styly se vzdy daji
nastavit. To pak ¢asto vede ke kolapsu fizeni. Bylo by mozné néjak specifikovat, které styly jsou
kterymi kontroléry podporované?

| slepy MPC kontrolér je mozné destabilitovat ve stylu chlize ,,stance” pouhymi prikazy pro nataceni
téla. Pro¢ MPC dané prikazy nevyhodnoti jako nebzepecné a nezakro¢i smérem ke znovuziskani
stability?

11l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Student zvladl nadpr@mérné naro¢né zadani excelentné. Celou dobu prace mél vnitrni
motivaci projekt posouvat dal a nezalekl se vyzev, které se pred nim objevovaly. Zaroven
dobre zhodnotil dostupny Cas a vSe zvladl naplanovat tak, aby praci stihnul v daném
terminu dokoncit.

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném \A-vyborné. ‘
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