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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani naro¢néjsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvérecné prdce.

Reseni prace zahrnuje jak nastudovani iroké problematiky Fizeni pohybu vicenohych kragejicich robot(i a vhodnych pfistupt
k vypocetné prijatelnym technikdm strojového uceni aplikovatelnych v problému modelovani dynamiky robotu, tak i
nasazeni na readlném robotu. Zadani prace proto hodnotim jako naro¢néjsi.

Splnéni zadani spinéno

Posudte, zda predlozend zdvérecnd prdce splnuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsitena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

V praci se podarilo vyzkouset nasazeni tfi algoritm0 strojového uceni v problému modelovani dynamiky robotu nejprve na
nasbiranych datasetech a posléze i na samotném robotu. Vzhledem k tomu, Ze vysledky dosazené v pocatecnich
experimentech neodpovidali vysledkiim dosazenym pfi plném nasazeni na robotu, zaméfrili jsme se na vysvétleni tohoto
chovani na Ukor nasazeni v ndro¢ném scénari vyhybani se prekazkam. Zadani tak povazuji za splnéné.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Posudete, zda byl student behem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své reseni priibézné konzultoval a zda
byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tviirci prdace

K FesSeni diplomové prace pristupoval student zodpovédné a samostatné. Iniciativné pristupoval k resersi literatury i k
naslednému reseni problém0 spojenych s vysvétlovanim nesouladu vysledkd mezi pocatecni fazi ovéreni metody a jejim
nasazenim na robotu. Pocatecni vysledky ovéreni metody byly konsolidovany do konferencniho prispévku na mezinarodni
konferenci. Konzultace probihaly nepravidelné a slouzily hlavné k reportovani dosazenych vysledk(l a ke stanoveni dalsiho
postupu.

Odborna troven A - vyborné

Posudete urover odbornosti zavérecné prdce, vyuziti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat
ziskanych z praxe.

NavrZené feSeni vychazi ze zadani prace a pozadavk( na pouZité metody strojového uceni. Vybrané metody byly peclivé
benchmarkovany a otestovany na robotu. Nasazeni metod na robotu nicméné nenaplnilo o¢ekavani dané slibnymi
pocatecnimi vysledky. Rozhodli jsme se tedy vysvétlit dany nesoulad v chovani robotu. Student postupné vytvarel hypotézy
pro které navrhl experimentalni ovéreni, které provedl a vyhodnotil. S ohledem na komplexnost problematiky, demonstruji
dosazené vysledky efektivni vyuZiti existujicich zdrojii a ziskanych znalosti z odborné literatury, tak jako porozuméni
problematice.

Formalni a jazykova aroven, rozsah prace B - velmi dobre

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.
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Prace je psana v anglickém jazyce. Prace je dobre strukturovana a popis je vhodné doplnén obrazky a ilustracemi. Samotny
text prace je misty zdlouhavy, cozZ je dano snahou detailné vysvétlit pouzity postup a okomentovat dosazené vysledky. To
vsak na druhou stranu poméaha s opakovatelnosti vysledk.

Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavdni a vyuZivani studijnich materidl( k reseni’ zdvérecné prdce. Charakterizujte vybér
prament. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledkl a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografickeé citace uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Text pracuje s aktualnimi ¢lanky a vSechny zdroje jsou fadné citovany. Student provedl rozsahlou resersi literatury v ramci
které se seznamil s aktualnimi postupy v dané doméné.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledk( zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledku, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuptim, experimentdlIni zruc¢nosti apod.
Student konsolidoval prvotni vysledky vyzkumu v prispévku na mezinarodni konferenci:

Kubik, J., Cizek, P., Szadkowski, R., and Faigl, J.: Experimental Leg Inverse Dynamics Learning of Multi-legged Walking
Robot, 2020 Modelling and Simulation for Autonomous Systems (MESAS), 2021, pp. 154-168.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnocen.

Diplomova prace prezentuje nasazeni tfi metod strojového uceni v modelovani dynamiky Sestinohého kracejiciho robotu s
vyuzitim v fidicim algoritmu ktery umoznuje robotu slepé pfekonavat narocny terén. Student v praci vybirad konkrétni pouzité
metody strojového uceni na zakladé motivace celého pristupu, danych pozadavk( a dikladné reserse literatury. Nasledné
ovéruje dil¢i vlastnosti nau¢enych modell na nasbiranych datech v sérii benchmarkovacich experiment(. Velmi slibné
vysledky se nicméné pfi redlném nasazeni na robotu nepotvrdili a vysvétleni této duality se tak stalo dlleZitou soucasti prace.
Dilci kroky a hypotézy i pouzité nastroje jsou radné v praci dokumentovany. Metodika ovéreni i vyhodnoceni vysledkd je
spravna. Z prace je jasné, ze student vénoval jejimu zpracovani velké mnoZstvi Usily a nemam pochybnosti, Ze student
prokazal schopnost samostatného nastudovani problematiky, navrhu vlastniho feseni, ovéreni a prezentace dosaZenych
vysledk ve vlastnim textu diplomové prace.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném [, vyborné

Datum: Podpis: Petr Cizek
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