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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani naro&né&;si

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Cilem bakalarské prace bylo vytvorit model Sestinohého robota pro realistickou simulaci, vytvofit robota s pouZitim 3D tisku a
porovnat lokomoci redlného a simulovaného robota. Téma je velmi dobre zvoleno, je aktualni a na bakalarskou praci docela
narocné.

Splnéni zadani spinéno

Posudte, zda predlozZend zavérecnd prdce splnuje zadani. V komentdri pripadné uvedte body zadani, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozSifena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatka.

Zadani bylo spinéno.

Zvoleny postup Feseni vynikajici

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody resent.

Hlavni ¢ast prace je vytvareni realistického simulacného modelu robota. Jednotlivé ¢asti robota byly modelovany v CADu a
pro simulaci v prostredi V-REP byly zvlast modelovany objekty pro hmotnost a vypocet kolizi, dale byly jednotlivé ¢asti
propojeny kloubovymi spoji, které jsou ovladany jednoduchym P-kontrolerem, jehoZ parametry byly nastaveny porovnanim s
realnym robotem. Tento postup je spravny. Zajimavé je pouziti vypoctu static-stress pro modely nohou.

Odborna Uroven A-vyborné

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

Prace kombinuje Fadu znalosti (tvorba model(i v simulatoru, modelovani v CAD, programovani, implementaci komunikacnich
protokol, nastavovani regulatorud) a studentka prokazala, Ze se ve viech téchto oblastech snadno vyzna.

Formalni a jazykova Groven, rozsah prace A-vyborné

Posudte spravnost pouZivdni formdlnich zapist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Prace je psana anglicky, béhem cteni jsem nenasel jedinou gramatickou chybu nebo preklep. Text je vhodné a logicky ¢lenén
do kapitol, které na sebe plynule navazuji. Vse je doplnéno moc péknymi obrazky a ilustracemi. Typograficky je prace na
velmi dobré Grovni, takté? zpracovani grafil, které maji jednotny styl, je vynikajici. Cist tuto praci byl opravdu poZitek.

Vybér zdroji, korektnost citaci A-vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavdni a vyuZivdni studijnich materidlt k feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte vybér
prament. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky rddné odliseny od
vlastnich vysledku a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Prehled literatury, ktery je uveden v kapitole 3 je sice jen na dvé strany, ale zahrnuji relevantni literaturu. Citované ¢lanky

1/2




C¢vuT POSUDEK OPONENTA
ZAVERECNE PRACE

CESKE VYSOKE
UCENI TECHNICKE
V PRAZE

jsou dobre, byt stru¢né, popsany. Modelovani sloZitych robotickych systému bylo dale popsano napf. v oblasti modularni
robotiky nebo tvorby tzv. grasping-device robotickych manipulatord, ale to jsou oblasti jiz vice vzdalené predmétu prace.
Vybér literatury jako spravny.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k Urovni dosaZenych hlavnich vysledkt zdavérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledku, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuptim, experimentdlni zrucnosti apod.
VloZte komentar (nepovinné hodnoceni).

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrnte aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvéreéné prdce pred komisi.

Otazky:

1. V édsti 5.2.3. (str. 21) piSete: ,Although V-REP supports importing mesh objects, geometric simplifications were
necessary to perform the simulation.” MitiZete vysvétlit, jaké geometrické zjednoduseni bylo pouZito? MiiZete
ukdzat, jak byly pfidéleny hmotnosti témto meshiim (nebo jejich zjednoduseni)?

2. Chovdni simulovaného a redlného robotu je porovndno pouze na zdkladé proprioceptivnich senzord, tj. na
zdkladé shody pohybu nohou/jejich kloubt (sekce 7.2.3, str. 33). Presny pohyb jednotlivych nohou (tj. simulace
odpovidd realité) vsak jesté nezarucuje, Ze se cely robot pohybuje v simulaci stejné jako v realité, nebot tento
pohyb je zdvisly napr. na presnosti modelu treni mezi robotem a povrchem. MiiZete ukdzat, jak se pohybuje
simulovany robot vs. redlny robot na roviné?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A-vyborné

Datum: 10. ¢ervna 2019 Podpis:
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