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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani primérné naroéné

Rozsah a obtiznost zadani je v mezich béZného zadani bakalafské prace na katedre kybernetiky.

Splnéni zadani spinéno

Prace splnila véechny body zadani

Zvoleny postup feseni spravny

Student zvolil spravny postup feseni. V nékterych krocich Fedeni je pfijato rozhodnuti, které neni podlozeno zadnymi
argumenty nebo jinym zdivodnénim. Pfedpokladam, Ze byla pfijata po konzultaci s vedoucim préce.

Odborna droven C - dobfe

Posudte uroven odbornosti zdvérecné prace, vyuiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladti a dat
ziskanych z praxe.

PfedloZena prace dokazuje, Ze student si osvojil znalosti z oblasti fizeni robotd s vyuZitim Central Pattern Generator, metody
optimalizace Particle swarm Optimization a planovani metodou Rapidly-growing Random Tree. |

Implementacni Cast prace trpi prilisnou struénosti a hlavni implementaéni prace, kterou je vyrovnani se s poruchou, je
popsana v kapitole 4.1 na rozsahu jedné normostrany. Na pfilozeném CD jsou zdrojové kédy v rozsahu cca 2300 fadek kodu
bez jakékoliv dokumentace & komentard.

Experimentalni ¢ast prace by mohla byt Iépe navriena. Zejména mi chybi porovnani chovani robotu s porouchanym
modulem pfed aplikaci navrzeného feseni a po ném. Takto neni mozné posoudit, zda ma vibec vyznam néjak poruchu fesit.
Provedené experimenty by mély byt podrobnéji popsané, aby byly opakovatelné. Napfiklad mi chybi Udaj, z kolika béh
daného algoritmu jsou vytvofeny grafy.

V zaveéru prace je uvedeno, Ze robot dosahuje lepsiho vykonu pokud porouchany modul nechame pfipojeni nei pfi jeho
odpojeni. Toto tvrzeni neni podporeno explicitnim porovnanim obou feseni(napf. statistickym testem).

Formalni a jazykova urovefi, rozsah prace C - dobfe

Prace je rozdélena do 5 kapitol, kde bohuzel dochazi k prolinani Easti State of the art a Implementation, nebot v obecné ¢asti
state of the art se vyskytuji implementaéni detaily, které jsou specifické pro zvolené fegeni. Bylo by také vhodné vydélit
provedené experimenty do samostatné kapitoly.

Zapis rovnice 3.1 nedodriuje matematicky Uzus, 7e vektory jsou sloupce, nastésti je snadno rozpoznatelné, ze v tomto
pfipadé se jedna o radky. U rovnice 3.2 se ¢tenar miize pouze dohadovat, co mé pfedmeétny zapis znamenat.

Po jazykové strance je vidét, Ze angli¢tina nenf nativnim jazykem studenta a casto se v ni projevuje Cesky/slovensky slovosled.
Obcas nevhodné volena slova znesnadiiuji porozumnéni textu. Napf. véta ,From the experiments it was observed that robots
can modify the direction within a primitive. mi ani po nékolikatem preéteni nedava symsl nebo véta ,Unfortunately, the
basic algorithm predicts free space” by asi lépe znéla ,Unfortunately, the basic algorithm expects free space®.

Po typografické strance je prace kvalitné vysazena, obrazky jsou itelné a dobfe popsané.
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Vybér zdrojti, korektnost citaci C - dobfe

Zdroje 5, 6, 7, 14, 16, 22, 23, 24, 25, 45 a 47 jsou citovany naprosto nedostateéné, priklad za viechy, zdroj 16 je uveden jako
»leee xplore digital library". U nékterych se da pfedpokladat, Ze se jedna o webové stranky, které oviem nejsou spravné
citovany a neni ani mozné dohledat, o které stranky se jedna. Ostatni zdroje jsou citovany spravné. Jako nestandardni mi

prijde uvadét citace v textu hornim indexem jakoby se jednalo o poznamky pod ¢arou, kterymi oviem nejsou.
Zdroje jsou relevantni a aktualni.

Dalsi komentafe a hodnoceni

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Prace pfedstavuje metody fizeni moduldrnich robotd a navrhuje pfistup pro vyrovnani se s poruchou nékolika
moduld. Pro FeSeni byla vybrana kombinace metod pro Fizeni robotu Central Pattern Generator, optimalizaci
pohybovych primitiv Particle Swarm Optimization a planovaci metoda Rapidly-growing Random Tree. Student
provedl celou Fadu simulaci a zisanid data prezentuje srozumitelnou formou. Hlavni slabinou prace je
nedostatecné popsana implementaéni ¢ast a experimentalni ast, kde chybi porovnani chovani robotu pfed
aplikaci navrzeného algoritmu a po ném.

otazky k obhajobé:
Proc byly vybrany pravé algoritmy CPG, PSO a RRT?
Kolik béhi algoritmu bylo spusténo pro vytvoreni grafti 4.2, 4.3, 4.6 a 4.8?
Jak souvisi pokryti prostfedi se schopnosti robotu dostat se na pozadované misto?

Jak bylo simulovano odstranéni porouchaného modulu? Zejména v pfipadech Cross_6, Cross_13 nebo
Dog_1 a Dog_67? Jakto, Ze se nerozpad| na dva?

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném C-dobie.

Datum: o7 9616 Podpis:
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