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Il. HODNOCEN( JEDNOTLIVYCH KRITERII

Zadani mimoradné narocné

Hodnoceni naroénosti zadani zavéreéné prace.

Zadéni je velmi komplexni a naroéné, jak na mnoZstvi potfebnych znalosti, tak na pracnost vyvoje HW a SW, jejich integraci a
naslednou experimentalni verifikaci.

Splnéni zadani spinéno

Posudte, zda pfedloZend zdvéreénd prdce spliiuje zaddni. V komentdfi pFipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zadani zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i pficiny jednotlivych nedostatkd.

Student zcela splnil zadani. Vyvinul unikatni robotickou platformu, dokazal ji metodologicky otestovat, tyto experimenty

korektné zpracovat, vyhodnotit a na zékladé jejich vysledkd navrhnout dalsi rozsifeni systému.

s

Zvoleny postup feSeni vynikajici
Posudte, zda student zvolil sprévny postup nebo metody reseni.
Zvoleny postup vyvoje platformy je korektni a predchazela mu dikladna reSerSe dostupnych fedeni.

Odborna uroven A - vyborné

Posudte troveri odbornosti zavére¢né prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladd a dat
ziskanych z praxe.

Odborné Grovenr prace je velmi vysoka a odpovida kvalitni védecké praci. Student vhodné cerpal z literatury a dokazal
zakomponovat do své prace vystupy kolegli z mezinarodniho tymu, ve kterém pracoval. Student korektné zpracoval fyzikalni
modely systému, dokdzal je vyuZzit v ndvrhu HW feseni i regulatoru soustavy.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobre

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Prace je psana velmi ¢tivé, dobrou angli¢tinou, s minimalnim mnozstvim chyb a pfeklepi. | typograficka stranka prace je na
velmi dobré drovni. Vyhradu mam pouze k aZ pfilis populdarnimu stylu popisu prace a jejimu rozsahu. Student z celkovych 34
stran vénuje 10 stran Uvodu a pfedstaveni problému. Pfestoze je tato ¢ast pro laika zajimava a hezky zpracovana, 24 stran je
na tak komplexni a rozsahlou préci, kterou student odved!| malo, a nékteré pasaze jsou na technickou praci psany pfilis
povrchné. Uvital bych detailnéj$i popis navrhu regulédtoru, identifikaci jeho parametru, detaily ndvrhu HW komponent,
technickd schémata minimalné v pfiloze, atd.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvani a vyuZivani studijnich materidla k feSeni zdvéreéné prdce. Charakterizujte vybér
prament. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky fddné odliseny od
vlastnich vysledku a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Upliné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi @ normami.

Student ve své praci korektné cituje mnozstvi kvalitnich a relevantnich zdrojl a z prace je patrné, Ze se v aktualnim stavu
oboru orientuje.
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Ill. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zavérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédeét pfi obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

V praci je bez vétSich detaild uvedeno, Ze byl naimplementovdn maéd, ve kterém je platforma pfi experimentech
fizena joystickem, ale jak potom funguje vyrovnavani pozice podvozku pod zatézi? Myslel jsem, Ze optimalni
poloha podvozku je vidy pIné uréena pozici neseného objektu, ktery se vznasi nezavisle na poloze robotu. Prosim,
vysvétlete.

Platforma byla testovdna na velmi rovném povrchu specialni laboratofe. Student zmifiuje, Zze chyby ve finalnim
experimentu jsou zptsobeny kryci podlozkou na podlaze, nicméné pfi pouZiti standardni podlahy laboratofi, pro
které je platforma vyvijena se daji o¢ekavat jesté vétsi nerovnosti. Pljde toto kompenzovat navrhovanym
rozdifenim v podobé aktivniho fizeni trysek? Pro toto fizeni, mate uZ predstavu o senzorech, ktery by Sly pouzit
pro méfeni naklonu podlozky pod zatézi?

Student prokazal schopnost spoluprdce v mezindrodnim kolektivu v prestizni védecké instituci. Navic prokazal
schopnost publikovat ziskané vysledky na mezinarodni konferenci. Pozitivné musim hodnotit mnozZstvi odvedené
prace, jeji kvalitu a védecky pfinos. Nicméné jako oponent musim hodnotit prevazné predlozenou monografii a
zde musim vytknout zminénou pfiliSnou stru¢nost a misty az povrchnost a chybéjici technické detaily, které by
umoznily pIné pochopit konstrukci vyvinutého systému.

PtedloZenou zdvérecnou praci hodnotim klasifikatnim stupném B - velmi dobfe.

Datum: 9.6.2016 Podpis: L
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