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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Praci povazuji za narocnéjsi, vzhledem k unikatnosti systému neexistuje mnoho referencnich praci. Student tak musi
nejprve porozumét specifikim daného systému a ten déle posuzovat a vytvaret optimalizacni pravidla. Pro Uspésny
vysledek je zapotrebi vyssi mira kreativity.

Splnéni zadani spinéno

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 splnil vSechny poZadavky.

Zvoleny postup FeSeni vynikajici

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

JelikoZ zvolena metodologie vedla k Uspésnému vyreSeni sestaveni rliznych objektl v akceptovatelném case, povazuji za
metodiku spravné zvolenou.

Odborna uroven A - vyborné

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

Vysledek prace povazuji za vyborny, jak jiz bylo zminéno, student se nemohl opfit o mnoZstvi literatury, ale dokazal
spravné pochopit systém a logiku robotického systému MoleMOD primarné navic uréeného pro architekturu a stavitelstvi.
Student spravné vyuZil podklady pro MoleMOD, které se odehravaji spise na koncepéné-mechanické urovni.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobie

Posudte sprdavnost pouZivani formdlnich zépist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Jazykovou a typografickou Urover povaZuji za prlimérnou. Obecné bych ocekaval rozsahlejsi praci co do poctu stran. Na
druhou stranu chapu, Ze student vénoval vyraznou ¢ast ¢asu simulacim a tvorbé softwaru.

Vybér zdroju, korektnost citaci C - dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidl( k feseni zdvérecné 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 cita¢nimi zvyklostmi a normami.

| pres neexistujici takovyto roboticky systém, mi chybi State of the art projekty a hlubsi kontext v oblasti
modularni robotiky a jejiho planovani. Obecné bych ocekaval vice zdroju a jejich odkazy v textu.

Dalsi komentafe a hodnoceni
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Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlini zrucnosti apod.
VloZte komentar (nepovinné hodnoceni).

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

Systém MoleMOD se vyznacuje specifiky, jez v oblasti klasické moduldrni robotiky nejsou obvykle feSeny, jako je
napf. napfiklad kolize mezi roboty. Systém tak spojuje principy modularniho a mobilniho distribuovaného
chovani, coz déla jeho planovani komplexnéjsi. Pro spravné pochopeni, je nutna zna€na kreativita vedouci

k odhaleni vsech specifik. Student sprdvné na zacatku definuje tato specifika a vytvari limitace tak, aby systém
nebyl extrémné komplexni, a tudiz tézko resitelny. Zvolend metoda rozdélena do tfi hlavnich ¢asti: tfidéni,
pldnovani a optimalizace se jevi jako dobre fungujici. Vysledek povazuji jako velice Uspésny, vzhledem

k UspéSnému feseni planovacich uloh, jenz student prokazal skrze pfilozend videa. Zajimava je tabulka s pomérem
mezi poctem robotl (Moles) a modulti(MODs) v souvislosti s mnoZstvim kroku a vypocetnimu c¢asu. Velice kladné
hodnotim i implementaci do grafického rozhrani.

Jako negativni hodnotim chybéjici State of the art projekty (napf. projekt Termes (Petersen a kol.)) a jejich
porovnani s planovacimi tlohami pro klasické modularni systémy, Groven psaného textu a pocet citaci by mohla
byt lepsi.

Udéluji vyslednou znamku B. Pfedevsim vzhledem k Uspésnému fesSeni komplexniho planovani, jeho posouzeni a
integraci do grafického prostredi.

Otazky k obhajobé:

1, Pi vystavbé se Casto pouZivaji rizné podpurné konstrukce (napfiklad u stropll), uvaZzoval jste, zda by bylo
mozné tento aspekt zahrnout do planovaciho procesu a jak? Bylo by moZné do planovani zahrnout data posuzujici
statiku systému, tak aby systém v pribéhu vystavby nezhroutil.

2, UvaZoval jste nad metodou, kdyby vysledna struktura nebyla pfedem presné definovana, ale byla by
generovana na zakladé efektivnosti (potfebné energie) presunl blokd (minimalni pocet krok() a pfiblizného tvaru.

Mate ndpad, jak to Fesit?
Preji Uspésné absolvovani zavérecné obhajoby a mnoho stésti v budouci kariére
S pozdravem

Ing. Arch Jan Petrs

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfe.
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