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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné
Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prace.
Obtiznost zadani hodnotim jako priamérnou.

SpInéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Student ve své prdci splnil cile vytyéené zadanim.

Zvoleny postup FeSeni spravny
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.
NavrZeny postup i jeho realizace je technicky spravny. Chybi exaktni srovnani s dalSimi metodami.

Odborna uroven B - velmi dobie

Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Student prokazal, Ze si osvojil fadu technologii jako je programovani robott KUKA dvou rad (KR a LBR), komunikaci pres
PROFINET a Ethernet KRL. Dale prokazal, Ze dokaze navrhnout a implementovat pokrocily klasifikacni mechanismus
vyuZivajici teorie skrytych markovskych modelt rozsitenych o prvky Bayesovského rozhodovani.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobie

Posudte sprdavnost pouZivani formdlnich zapist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace je psana v anglickém jazyce. Prace je zatizena vétsim mnoZstvim preklepl a gramatickych chyb. Vétsinu z nich by
pomohlo odstranit disledné pouZivani nastrojd pro kontrolu pravopisu.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich material( k Feseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Student ve své praci vyuzZiva vhodné materialy, které korektné cituje.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napfr. k urovni teoretickych vysledki, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zru¢nosti apod.
Vlozte komentar (nepovinné hodnoceni).
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IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Predlozend prace predstavuje reseni pro klasifikaci robotickych operaci z dat sbiranych z fidici systému robota.
Hlavnim cilem je vyvinout metodu, ktera umozni odhalit odchylku v chovani robota a tim vcas identifikovat
moznou poruchu.

Prace je organizovana do Sesti kapitol. Prvni poskytuje velmi stru¢ny Uvod do zkoumané oblasti. Tato ¢ast by si
zaslouzila detailnéjsi zpracovani. Pfedstaveni metod prediktivni Udrzby, na kterou tato prace cili, by mélo byt
vénovana vyrazné vice prostoru. Do Uvodu by se takova ¢ast hodila vyrazné vice nez obrazek 1.1, ktery ilustruje
propojeni pouZitych knihoven. Tento obrazek by se hodil vice do pfilohy.

Druhd ¢ast prace popisuje feseni pro sbér dat z robotd a jejich ukladani do MongoDB databaze. Tato ¢ast
pomérné detailné predstavuje vytvorené reseni. Vétsi rozpracovani by si zaslouzil popis sytému pro cteni dat

z robota (str. 11, Robot Part). Autor zde uvadi, Ze vyuzivané proménné museji byt typu SIGNAL, ale z textu neni
ziejmé proc.

Treti kapitola struéné predstavuje vysledky prace dfivéjsich student(, ktefi fesili podobnou problematiku. Chybi
zde jasné srovnani obou metod, které by bylo provedeno nad stejnymi daty. Nazev kapitoly dobre vystihuje
problém tohoto anglického textu. Ctenar pochopi smysl, ale pFeklepy a nestandardni obraty jsou rugivé.

Ctvrta kapitola poskytuje Uvod do teorie Markovskych modelG a nasledné popisuje vyvinutou metodu. Popis je
pomérné detailni a dobfe zpracovany. V zavéru této kapitoly je uvedeno srovnani s dfive vyvinutymi metodami.
Bohuzel zde chybi exaktni srovnani, které by probéhlo nad stejnym vzorkem dat.

Patd kapitole se vénuje metodé Process Mining. V Uvodu jsou pfedstaveny zakladni myslenky tohoto ptistupu a
dale je nastinéno poutZiti nastroje ProM. Na obrazku 5.1 je predstaven vysledek analyzy, ktery je vSak velmi
trividlni — jedna operace navazuje na druhou. Autor si byl tohoto problému védom a vytvofil ,,Not-Ideal Process
Model (str. 43)“, jehoZ analyza je vizualizovana obrazkem 5.2. Neni vSak jasné, jaké situaci v robotickém prostredi
tento ,zasumény” proces muze odpovidat a jaké praktické vyuZiti by takova analyza mohla mit.

Zavérecna ¢ast shrnuje predchozi kapitoly a rekapituluje dosazené vysledky.
Otdzky:
1. V (asti 2.6 — Synchronization of time uvadite, Ze ¢as na robotech je synchronizovan. Je tato synchronizace

dllezitd i v pripadé, Ze pracujete jen s jednim robotem?
2. Jaké hlavni vyuziti vidite pro metodu ,,Process Mining“ v robotickych systémech.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfe.
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