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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

pfipadnou diplomovou praci. Tématem popisovaného robotu se zda se zabyvalo vice studentl na pracovisti, tedy bylo na
co navazovat.

Splnéni 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
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Body zadani jsou splnény, jen bod 3 (Verify the model ...) by mohl byt dopInén o vysledky simulaci, tj. napf. porovnani

v Casové oblasti, coZ by mélo byt konec¢nym cilem modelovani.

Zvoleny postup FeSeni spravny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.

Jsou analyzovany a pouzity pokrocilé metody modelovani mechanickych soustav, které jsou v souladu se sou¢asnym
stavem znalosti. Nicméné napf. ,Featherstone articulated body method” je zminéna v zadani, ale zda se, Ze neni
dikladnéji diskutovana v textu. Mohlo by byt [épe vysvétleno, proc je pouZita proNeu knihovna a jaké jsou jeji prednosti
oproti standardnim moznostem platformy Matlab/Simulink/SimScape.

Odborna uroven B - velmi dobie

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

Odborna droven prace je velmi dobrd, zmifiované metody jsou zaloZeny na pokrocilych matematickych konceptech.
Mozna by bylo dobré zminit vice detaill s ohledem na budouci fizeni, tj. napf. moZnost simulovat model, ¢i jeho
zjednoduseni v redlném Case, coZz miZe byt klicové pro navrh a parametrizaci regulator(.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace je zpracovana v AJ, co? je jiz na pracovisti standardem. Uroveri jazyka je adekvatni bakalarské praci. Je moiné
nicméné najit gramatické chyby a preklepy (napf. vétné c¢leny, atd.).

Formalné je prace také na dobré Urovni. Trochu peclivéji mohl byt zpracovan abstrakt. Rovnéz do klicovych slov bych pfridal
néjaka tykajici se specialné robotiky. Dale bych napt. doplnil do Figure 1.1 jednotky a zndzornil umisténi torznich pruzin.
Neni zcela jasné, jak je dale pouzita velicina ,,dm“ . Spravné;jsi je pojem , kinetic energy” misto , kinematic energy”. Popisek
Fig. 3.3. neni dokonceni. Rovnéz bych do budoucna volil vice specifické nazvy kapitol nez ,Methods” a ,,Results”. Mozna
neni nutné praci tohoto rozsahu strukturovat do ¢tvrté urovné Cislovani.
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Vybér zdrojti, korektnost citaci B - velmi dobie

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivani studijnich materidl( k feseni zavérecné 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 citacnimi zvyklostmi a normami.

Prace obsahuje 8 referenci, coZz neni mnoho, ale pro bakalarskou praci dostacujici. Celkové bych v praci lIépe odlisil vlastni
pfinos od obecného popisu pouzitych metod. To je i doporuceni smérem k obhajobé.

Dalsi komentaie a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlini zrucnosti apod.
Neni relevantni, publika¢ni vysledky zatim nejsou.

IIl. 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.

Celkové praci hodnotim jako velmi dobrou (téZz s ohledem na zminéna COVIDové restrikce) a doporucuji ji
k obhajobé. Uvedené pripominky jsou minény zejména jako inspirace pro autora do jeho dalsi prace.

Dopliujici dotazy a diskusni témata k obhajobé:

1) Prace se zabyva tématem ,legged robots”. Pro jaké specialni aplikacni oblasti jsou tyto roboty vhodné?
2) Vuvodu je zminéno, Ze cilem je ziskat ,full mathematical model”. Kazdy model nicméné zjednodusuje
realitu. Jaka zjednoduseni jsou v tomto pripadé aplikovana?
3) RovnéZv uvodu je zminéno, Ze ,we are not able to control this robot“. Pfedpokladam, Ze to se tyka pouze
této BP a Ze konecnym cilem je Uspésné zpétnovazebni fizeni. Toto by student mohl okomentovat.
4) Student téz zminuje, Ze se nepodilel na konstrukci robota. Nicméné by se mohl stru¢né vyjadrit, zda
v konstrukci shleddva néjaké vainé nedostatky, mozZnosti vylepseni apod. a to zejména s ohledem na
budouci fizeni. Aneb je robot dobfte fiditelny?

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfre.

Datum: 22.1.2022 Podpis: Martin Cech
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