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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani mimofadné narocné
Hodnoceni narocnosti zadani zavérecné prace.

V praci se student zabyva problematikou detekce doslapu Sestinohého kracejiciho robotu s vyuzitim
akcelerometrickych dat. Kromé& sezndmeni se s fizenim pohybu kracejiciho robotu, je hlavnim tématem
prace zpracovani dat a jejich klasifikace pro spolehlivou detekci dosSlapu. Zadani pradce povaZuji za
mimorddné narocné, nebot feseni vyzaduje kombinaci jak hardwarové realizace, tak softwarového fesenf
pracujiciho v redlném case.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZena zavérecna prace spliiuje zadani. V komentari prfipadné uvedte body zadani, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prace oproti zadani rozsifena. Nebylo-li zadani zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost,
dopady a pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

V praci se podafilo realizovat novou metodu detekce doSlapu vyuZivajici specifického reZimu akcelerometru
ADXL345. Metoda byla experimentdlné ovéfena a dosaZzené vysledky prekonavaji existujici adaptivni fizenf
pohybu Sestinohého kracejiciho robotu. V praci se téz podafilo realizovat a experimentélné ovéfit rozsirujicl
klasifikaci terénu zaloZenou na akcelerometrickych datech. Zadani proto povaZuji za zcela splnéné. Nad
rdmec zadani se podafilo vysledky bakaldrské prace konsolidovat v podobé konferenéniho pfispévku na
vyznamnou robotickou konferenci ,2018 [EEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and

Systems (IROS 2018)", ktery je v souasné dobé v recenznim Fizen.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A -vyborné

Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své feseni pribézné konzultoval
a zda byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prace.

Jifi Kubik pracoval na reseni bakaldrské prédce samostatné a spoluprdce s nim byla prikladnd. V pfipadé
nejasnosti &i pochyb, konzultoval konkrétni technické rfeSeni podobné jako psani textu bakaldrské prace,
zejména v zavérecné fazi resenf a finalizace textu.

Odbornd troven A - vyborné

Posudte droven odbornosti zavérecné prace, vyuZziti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

V préci navrzené feseni vychazi z detailniho nastudovani existujicich zplsobl detekce doslapu, zpracovani
akcelerometrickych dat a klasifikace signall. Dale Jifi Kubik detailné nastudoval vlastnosti pouzitych
akcelerometrl ADX345 a pouzivaného zpUsobu fizeni Sestinohého kracejicino robotu. Na zakladé takto
ziskanych znalosti navrhl vyuziti dvou rezim( akcelerometru a feseni detekce doslapu zalozené na dvou
technikach strojového uceni (SVM a neuronové sité). Kombinaci metod nésledné experimentdiné ovéfil
v nékolika scéndfich svyuzitim redlného Sestinohého kracejiciho robotu. Sohledem na komplexnost
problematiky, demonstruji dosazené vysledky efektivni vyuZiti existujicich zdrojd a ziskanych znalosti
z odborné literatury, tak jako porozumeéni problematice.
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Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace A - vyborné&

Posudte spravnost pouZzivani formalnich zapisi obsaZenych v praci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Text prace je velmi dobre strukturovany, nechybi detailni pfesto Ctivy prehled existujicich metod klasifikace.
Prace také velmi zdafile popisuje pouzity hardware, jehoz vlastnosti jsou nezbytné pro efektivni feSenf
zadaného problému. NavrZzené metody jsou popsany vsamostatné kapitole a jasné vymezuji pfinos
studenta. Popis je vhodné doplnén obrazky a ilustracemi. S ohledem na prvni delsi text v angli¢tiné povazuji
samotny text za vyzrdly svelmi malo preklepy. Typografickd Uroverl i rozsah prace odpovidd mému
olekavani bakaldrské prace.

Vybér zdrojl, korektnost citacf A -vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivani studijnich materidld k reseni zavérecné prace. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledk( a uvah, zda nedoslo k porusSeni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Uplné a
v souladu s citacnimi zvyklostmi a normami.

Student fadné cituje pouzitou literaturu. Text pracuje s aktudInimi a relevantnimi ¢ldnky. VSechny relevantnf
zdroje jsou fadné citovany.

Dalsi komentare a hodnocen(

Vyjadrete se k urovni dosazenych hlavnich vysledk( zavérecné prace, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni
a funkénosti technického nebo programového vytvoreného rfeseni, publikacnim vystupGm, experimentalni zru¢nosti
apod.

V prlibéhu tfeseni bylo nutné zvolit nejen vhodné metody zpracovani akcelerometrickych dat, ale také
vhodné hardwarové feseni propojeni akcelerometrl s ovlddacim pocitatem robotu spolu sfesenim
komunikacnich protokoll pro spolehlivé vycitani dat v rediném case, nebot pouze tak je mozné pouZzit
akcelerometrickd data k v¢asné detekci doslapu a tim zamezit pretéZzovani nebo zni¢eni pohonU robotu.
K feSeni vSech téchto problémd a vyzev pristupoval Jifi Kubik zodpovédné a samostatné. Mimoto se aktivné
podilel na pfipravé publikace zaslané k recenznimu fizeni na vyznamnou konferenci IROS 2018, kterad by bez
jeho vysledk( realizovanych v rdmci feSeni bakaldrské prace zcela jisté nevznikla a to véetné realizace
ovérujicich experimentd s redlnym robotem. Jeho prinos tak Ize povazovat za stézejni. Zde stoji také za
zminku, Ze navrzeny detektor dosSlapu byl nejdfive naucen z dat existujiciho feSeni adaptivniho Fizeni
pohybu robotu. Velkou vyhodou navrzeného fedeni je generalizace pro vySsi rychlosti robotu. Vysledky Jifiho
Kubika tak pfedstavuji novou metodu fizeni pohybu robotu po nerovném terénu, kterd pfedstavuje jeden ze
zékladnich blokd autonomniho fizeni kracejicich robotg.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zavérecné prace, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Student v praci shrnuje vysledky navrzeného Feseni detekce doSlapu vyuzivajici specifické
vlastnosti pouzitych akcelerometrd. S ohledem na existujici feSeni publikované v literature lze
navrzené feseni jako celek povazovat za unikatni. Vysledky jeho prace pfredstavuji novou metodu
experimentalné ovérenou na realném robotu, ktera prekonava existujici feSeni dosud pouZivané
v nasi laboratofi. Praci povazuji za velmi vydafenou a student rozhodné prokdzal schopnost
samostatného nastudovani problematiky, navrhu nového feSeni a to jak hardwarové realizace, tak
softwarové implementace, které ovéfil v ¢asové kritickém zpracovani signall pro véasnou detekci
doslapu v realném nasazeni. To vse velmi zdafile dokumentuje ve vlastnim textu bakalarské prace.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.
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