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1. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani priimérné narocné
Zadani specifikuje vytvoreni benchmarku pro algoritmy fidici ¢tyfnohy simulovany robot a ndvrh vlastniho “context-aware”
fidiciho algoritmu.

Spinéni zadani splnéno
Zadani bylo splnéno ve vsech bodech.

Zvoleny postup FeSeni spravny

Pro implementacni ¢ast postup byl zvolen spravné, student vyuzil existujicich knihoven a pro rzné fidici algoritmy navrhl
jednotné rozhrani. Ohledné simulovanych scénarl by bylo vhodné mit scénare testujici stejnou kvalitu, ale s rliznou
narocnosti (napfiklad prechod pres sérii mUstkd, kde kazdy dalsi je uzsi). To by poskytlo bohatsi pozorovani vlastnosti
fidicich algoritmd. Kazdopadné prezentovana prekazkova draha je ukazkou, Ze je mozné takovy scéndr vytvotit. Dale co se
ty€e metrik, tak mi chybi metrika pro stabilitu téla a zatéz na aktuatorech, které také charakterizuji kvalitu lokomoce.
Navic, jelikoZ pribéh scénare neni predvidatelny, jednotlivé experimentélni béhy by bylo vhodné opakovat a reportovat
statistiku nad opakovanymi béhy. KaZzdopadné, tyto vytky jsou jednoduse zpracovatelné v prostredi, které student
pfipravil.

Odborna troven B - velmi dobie

Reserse by mohla byt rozsahlejsi, napriklad mi tu chybi SOoTA tykajici se pfepinani kontrolér( v zavislosti na kontextu.
Podobné i report vysledkd by mohl popsat mérené fungovani jednotlivych fidicich algoritmd, napfiklad ukazat a
komentovat priibéh referencni a skutecné trajektorie u MPC. Co se tyce znalosti, spInéni zadani vyZaduje predevsim
programovani, znalost metod fizeni a praci se simulovanym prostfedim, cozZ student zvladl.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie

Po formalni strance, student z vétsi ¢asti popisuje navrh kédu. JelikoZ jde o objektové orientovany program, tak bych cekal
navrhovy diagram tfid a relace mezi nimi (napf. UML). Napfiklad ze zacatku neni jasné zda-li fidici algoritmus ma pfistup k
mérenym datlim, tedy zda-li existuje relace mezi tfidami Controller a StateSubscriber. Text je Ctivy, i kdyZ misty az
hovorovy, a obsahuje jen malé mnozstvi preklep(.

Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné
Poutziti citaci je korektni.

Dalsi komentare a hodnoceni
Vystupem prace je také rozsahly zdrojovy kdd, pfistupny ve vefejném repositafi. Repositar také obsahuje videa
dokumentujici experimenty. Kéd ma potencial k rozsireni.
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Il. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Prace je predevsim implementacni, tedy vétsina vystupu je ve formé kddu, kde student zaintegroval pét fidicich
algoritm( do simulacniho prostiedi pro ¢tyfnohy robot. Zavérecna prace je stru¢nd, predevsim experimenty by
mohly byt rozpracovanéjsi. Vice pozorovanych charakteristik robotické lokomoce a fidicich algoritm by poskytlo
informovanéjsi porovnani algoritma. Statistickd studie nad opakovanymi experimenty by zas pridala jistotu
odvozenym zavér(im.

Mdam nasledujici otazky:

1) Soucasny “context-aware” fidici algoritmus je resen rucné ladénym prepinanim, kde prepinaci parametr
rozhoduje, ktery ze dvou (sub)regulator( je vdany moment aktivni. Jak byste resil
nastaveni/parametrizaci “context-aware” algoritmu automaticky pro libovolny pocet (sub)regulatord?

2) Co muzZe byt divodem horsiho vykonu MPC ve scénafi 12=>1 v Tab 3.1. ? Podpofte své vysvétleni
vizualizaci naméreného chybového signalu (rozdil mezi referenci a mérenim).

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném B - velmi dobfre.

Datum: Podpis:
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