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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

rozpracovani pokrocilych neuro-fuzzy modell a lokalnich linearnich modelovych strom (LLMT) pro kalibraci robota
Stdubli TX200. PouZitd metodika neni soucdsti standardniho studia a autor se s ni musel sam detailné sezndmit na zakladé
studia externi literatury.

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
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani diplomové prace obsahovalo celkem ¢tyti body. VSechny Ctyfi body byly spinény.

Zvoleny postup reSeni A - vyborné
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.
Zvoleny postup i metody feseni vedly ke splnéni vytéenych cill a Ize tak konstatovat, Ze student zvolil vhodny postup.

Odborna uroven A - vyborné

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

Odborna uroven prace je na velmi vysoké Urovni a nesporné prokazuje autorovu schopnost resit komplexni inzenyrské
problémy v oblasti mechatroniky. Zvlasté pak ocenuji velmi podrobné a detailni popsani ddvkového indukéniho algoritmu
Prace vyZadovala vyuZiti velkého mnoZstvi informaci, které bylo nutno ziskat z externich zdroji. Autorova schopnost tyto
materidly ziskat, prostudovat a vyuZit byla velice prikladna, stejné tak jako prace s experimentalnimi daty.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Typograficka Uroven prace je velmi dobra. Obcasné preklepy nejsou na Ujmu kvality prace. Rozsah prace je vzhledem k
naroc¢nosti tématu zcela akceptovatelny. Text je z hlediska srozumitelnosti velmi dobfe Citelny.

Vybér zdrojti, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdavdni a vyuZivani studijnich materidl( k reSeni zdvérecné prdce. 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 poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Bez komentare — v poradku.
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Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdini zru¢nosti apod.
Prace v mnoha smérech vyrazné presahuje kvality o¢ekavané od diplomové prace a da se fici, Ze v mnoha ohledech se
priblizuje praci disertacni. Nékteré vysledky by bylo zfejmé mozné transformovat do podoby védeckého clanku.

IIl. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Prdce spinila zadané cile a vysledkem je implementace neuro-fuzzy (NF) modelu a lokdlInich linedrnich modelovych
stromu (LLMT) za ucelem interpolace kalibracnich dat. Porovndnim téchto metod s tradicnimi kalibracnimi
pristupy uZivanymi pri kalibraci robotickych ramen vyplyvd, Ze zvolenym postupem by bylo mozZné posunout
soucasné kalibracni techniky na dalsi urovern. Kvalita dosaZenych vysledki jednoznacné dokazuje autorovu
schopnost aktivné, samostatné a velmi erudované resit technické tkoly v oblasti mechatroniky.

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Dotazy a pfipominky:

=

Jakym zptlsobem probihalo trénovdni vah v navrZeném neuro-fuzzy modelu?
2. Jak sivysvétlujete, Ze fuzzy model s LLMT s vyhlazenim vykdzal o tolik horsi vysledky?

3. VWyulil jste pro trénovdni sité cely dataset a nebo jste jej rozdélil na ¢dst trénovaci a ¢dst testovaci
(verifikacni)?

4. Slo by navrZeny algoritmus pouZit i pro pfipad kompenzace deformace robota v diisledku kvazi-statickych
gravitacnich a zdtéZnych sil na end-efektoru ?

Datum: 30.8.2021 Podpis: Martin Necas
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