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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;si
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.
Uspégné vypracovani vyZzadovalo nastudovat velké mnoZstvi jak teorie, tak programového vybaveni.

SpInéni zadani spinéno

Posudte, zda predloZend zdvéreénd prdce splriuje zaddni. V komentdfi 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.

Zadani bylo splnéno. Diplomant nakonec zvolil implementaci simulace dynamiky v Matlabu misto v ROSu. Tim si na jednu
stranu ponékud zjednodusil praci, potencialni uZivatele vytvoreného SW vsak ochudil o moznosti pouzit dalSich knihoven

v ROSu, napfiklad kontrolu kolizi pfi provadéni trajektorie, vizualizaci pohybu a pfipadné pfimé fizeni robotu z prostredi ROS.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace B - velmi dobie

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

Student byl po celou dobu prace velmi aktivni, pravidelné konzultoval vysledky. Je jasné pozorovatelné, Ze se mu lépe
pracuje v tymu neZ samostatné.

Odborna troven B - velmi dobfie

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

Diplomant studovanou problematiku pIné pochopil a byl ji schopen pfi feSeni pouZit. Jako zavaznou vadu prace lze
povaZovat nepfitomnost kapitoly o implementaci, ktera by dala navod, jak vytvorené programy pouZzivat.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné

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

Po formalni a jazykové strance je prace vypracovana na vysoké urovni. Kvalita pouZzité anglictiny je vysoka, v praci jsem
shledal jen jednu faktickou chybu a v angli¢tiné bych snad jen nahradil slovo ,plane” slovem ,plateau”.

Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuZivani studijnich materidlu k Feseni zavérecné prace. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky rddné odliseny od
vlastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Bez zavad.

Dalsi komentare a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledku zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledk, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlini zru¢nosti apod.
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Ceske
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Velmi bych ocenil implemantaci v ROSu. Vysledek prace je treba chapat ne jako odpovéd na konkrétni otazku, ale jako
nastroj na zodpovidani otazek daného typu. Tedy napt. pokud dany robot nevyhovuje, vyhovuje jiny robot? Pokud zvolena
vzajemna poloha robotu a obrobku nevyhovuje nebo je nepfipustnad z jinych davodd, jak najdu ¢i vyhodnotim jiné polohy.

IIl. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Student prostudoval narocnou problematiku, vzornym zplsobem popsal jeji pouZiti. Implementoval potiebné
programy, proved| simulace pro konkrétniho robota a vyhodnotil je. Implementované programy nejsou v textu
prace zdokumentovany.

K praci mam dva souvisejici dotazy:

1. Kdyz odhlédneme od procesu obrabéni, pro¢ byl pti trajektorii pro obrabéni kvadratu pouzit rezim ,rest
to rest”, ktery pravdépodobné bude vice dynamicky robota namahat, misto pokusu o plynuly pohyb,
pfipadné jak by bylo vhodné rychlost pohybu zvolit.

2. KdyZ vezmeme v Gvahu obrabéni, tak budou vlivem rlznych relativnich rychlosti soufadnicového systému
brusky a obrobku (zrychlovani a zpomalovani) rizna mista obrobena rizné. To asi v praxi nebude vitano.
Jak byste problém tesil?

Pfedlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfe.
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