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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIT

Zadani naro¢néjsi

Hodnoceni ndro¢nosti zaddni zavérecné prace.

Resenf prace vyzaduje nastudovani relativné Siroké problematiky pldnovani pohybu spoledné s hlubokym
porozuménim dil¢ich omezujicich podminek pohybu a zplsoby feseni, zejména s ohledem na vhodné
piistupy vedouci k vypocetné pfijatelnému a zaroven schiddnému reseni. Zadani prace proto hodnotim jako
narocnéjsi.

Splnéni zadani splnéno

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

V praci se podarilo navrhnout uceleny radmec pladnovani pohybu kracejicich robotd, ktery zohlednuje diléi
pohybova omezeni a zaroven neuvazuje predepsany konkrétni vzor chlize. BEhem fesSeni prace byla déna
pfednost sniZzeni vypocletni narocnosti vyvinutych pldnovacich metod pfed nasazenim na redlny robot.
Dosazené urychleni je velmi vyznamné a umozfiuje nasadit metody v redlnych podminkdach a nikoliv jen
realizovat off-line nalezené feSeni. Zadani povazuji za spinéné.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace B - velmi dobre

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

KteSeni diplomové prace student pfistupoval zodpovédné, zejména v pocatecnich fazich specifikace a
seznamovani se s problematikou. Prvni vysledky navrzeného planovaciho rdmce byly konsolidovdny do
konferenéniho pfispévku. Spoluprace byla v pribéhu rfeseni bezproblémova. V zavéru fesSeni prace student
kladl velky vyznam implementaci a méné se vénoval textu, ktery tak vznikal v ¢asové tisni. Pfestoze je
vysledkem implementace vyrazné rychlejsi pldnovac, hodnotim samostatnost B - velmi dobfe z ddvodu ne
Uplné Stastného rozvrzeni sil a praci.

Odborna uroven A -vyborné

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

Prace diskutuje pouzivané pfistupy, které dale rozsifuje. Navrzené feseni vhodnym zpUsobem vyuz
existujicich pfistupl a Cerpa z literatury. Praci povazuji za mimoradné podarenou.

va

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace A - vyborné

Posudte spravnost pouzivani formdalnich zapisG obsaZenych v praci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Text prace je vhodné strukturovany, Ctivy a doplnény nazornymi obrazky. Vysledky jsou prezentovany
srozumitelnou formou. Jazykovou i typografickou stranku prace povazuji za zdafilou.
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Vybér zdrojd, korektnost citaci Zvolte polozku.

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskdvani a vyuzivani studijnich materiald k rfeseni zavérecné prace. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a Uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v
souladu s citacnimi zvyklostmi a normami.

Text pracuje s aktualnimi ¢lanky a vSechny zdroje jsou fadné citovany.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjadrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledkl zavérecné prace, napfr. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni
a funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zrucnosti
apod.

V praci navrzené reseni rozsSifuje soucasny stav pozndni a prispivd k feseni planovani pfesného pohybu
krédcejicich robotl. Béhem prace student konsolidoval prvotni implementaci v pfispévku na mezinarodnf
konferenci pfijatého k publikaci.

e Valouch, D, and Faigl, J.: Gait-Free Planning for Hexapod Walking Robot, European Conference on Mobile
Robots (ECMR), 2021.

Praci povaZzuji za mimoradné povedenou a dosazné vysledky budou déale vyuzity v navazujicim vyzkumu.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

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

Diplomovéa prace vychazi z detailniho nastudovani problematiky, vhodné formulace Uulohy a
definice omezujicich podminek. Navrzené feSeni kombinuje existujici prfistupy do nového
planovaciho rémce planovani pohybu kracejicich robotl bez predepsaného vzoru chlze. Praci
povazuji za mimorddné zdafilou a nemam pochybnosti, ze student prokdzal schopnost
samostatného nastudovani problematiky, ndvrhu vlastniho feSeni, ovéfeni a prezentace
dosazenych vysledk( ve vliastnim textu diplomové prace.

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.
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