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Préce se zabyva topologickou exploraci prostredi s Sestinohym robotem. Cilem bylo vyvinout strategii
pro sledovani zdi vhodnou pro exploraci prostiedi. V praci je uvazovan dulezity aspekt redlnych prostiedi
— proménlivost terénu. Typ terénu je béhem chuze klasifikovan s vyuzitim proprioceptivnich senzoru.
znalosti (a algoritmy) z nékolika oblasti.

Préce je psdna anglicky na velmi vysoké tirovni. Béhem ¢teni jsem nenasel jedinou gramatickou chybu
nebo pieklep. Taktéz typografické zpracovani a zpracovani grafu je nadprumérné. Text je velmi Ctivy a
je vhodné doplnén fadou schémat.

Definice tlohy, formulace hypotéz a popis potfebnych nédstroju je uveden v prvnich étyfech kapitolach.
Vlastni feseni je popsano v paté a Sesté kapitole. Experimentalni vysledky jsou popsdny v kapitole 7.
Provedeni experiment, jejich vyhodnoceni a zavéry mi piijdou smysluplné.

Béhem experimentu robot kraci ruznymi typy terénu (videa z experimentu lze shlédnout na youtube
kandlu autora, na ptilozeném CD nejsou). Terén je obcas nespravné klasifikovén jako “Artgrass”(dle Obr.
7.9).

e Cim lze vystvétlit tuto spatnou klasifikaci a jak ji zlepsit?

Mém také pripominky k tloze klasifikace terénu, kterd byla fesena algoritmem SVM. V textu (sekce
4.1) je pouze slovni popis piipravy vektoru pfiznaku. Myslim, ze by bylo vhodné uvést zde piiklad redlného
signalu, ze kterého jsou priznaky vytvoreny, a také ukazat piiklad téchto ptriznakt v “gait-phase”domain.
Rozdéleni signdlu do jednotlivych pfiznakt bude ziejmé zavislé na typu chize a je tudiz dobré znét, jak
toto rozdéleni provést.

e Vzhledem k tomu, ze se v préci hovoii o presnosti klasifikace, bylo by dobré (pro budouci porovnani)
uvést i parametry SVM. Jaky jste pro klasifikaci pouzil kernel (a s jakymi parametry)? !

e Jak byla trénovaci data normalizovdna? Kolik bylo k dispozici trénovacich dat pro kazdé misto/typ
terénu?

e Dotek nohy se zemi je detekovan na zakladé rozdilu mezi pozadovanou polohou odpovidajiciho
serva (na servu “femur”) a jeho aktudlni polohou. Dotek je detekovén pokud je tento rozdil vétsi
nez ngjaka konstanta. Jak byla tato konstanta stanovena pro “rychlou”a “pomalou”chiizi?

I pfes uvedené pripominky povazuji tuto bakalarskou préci za velmi dobfe vypracovanou. Provedeni
experimentu s realnym HW, pouziti vysledku pfedchozich BP a DP praci jisté stalo nemalo casu.

Predlozenou bakaldarskou praci hodnotim A — vyborné.
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'Uvedené tidaje jsem nakonec nasel na pfilozeném disku (svm/traindata/datasets.zip ve formétu libsvm).



