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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani mimofadné narocné
Hodnoceni narocnosti zadani zavérecné prace.

Cilem prace je rozsifeni kinematickych schopnosti Sestinohého kracejiciho robotu, pouZivaného v radmci
vyzkumnych aktivit Laboratore vypocetni robotiky, a to rozsifenim morfologie robotu o jeden stupen volnosti
na kazdou nohu. Soucéasti zadani prace je také nasazeni algoritmu detekce doslapu na zakladé pozi¢nf
zpétné vazby pouzitych servomotord. Vzhledem k nutnosti nastudovani problematiky ndvrhu mechanické
konstrukce kracejicich robotd, technologie 3D modelovani a 3D tisku a v neposledni fadé i principu adaptivn{
detekce doslapu, povazujeme zadani prdce za mimorddné ndroéné.

SpInéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZena zavérecna prace spliiuje zadani. V komentari prfipadné uvedte body zadani, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prace oproti zadani rozsifena. Nebylo-li zadani zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost,
dopady a pripadné i priciny jednotlivych nedostatka.

Z pGvodniho zdméru pouhého prepracovani mechanického ndvrhu nohy robotu vznikl prototyp Upliné
nového kracejiciho robotu, ktery svymi parametry vyznamné prekonava pdvodni konstrukci i mnohé ve
sveété pouzivané vyzkumné platformy. Student v praci odvodil feseni prfimé i inverzni kinematické Ulohy a
stanovil pracovni prostor jednotlivych nohou robotu tak, aby nedochazelo ke kolizim pfi pohybu. Déle
experimentdlné ovéfil schopnost robotu detekovat doslapy v nerovném terénu a také potvrdil, ze jim
navrzend konstrukce umoznuje lepsi rozklad sil pfi pohybu po Sikmém terénu. Zadani proto povazujeme za

bezezbytku splnéné.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné
Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrzoval dohodnuté terminy, jestli své reseni pribézné konzultoval
a zda byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prace.

Béhem Fteseni bakaldfské prace student pracoval samostatné a spoluprdce snim byla pfikladna.
K zadanému tématu pfistupoval velmi zodpovédné a invencné.

Odborné trovef A - vyborné

Posudte troveri odbornosti zavérecné prace, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladd a
dat ziskanych z praxe.

Navrh nového robotu i jeho Ffidiciho algoritmu vychazi z obsahlé reSerse soucasnych existujicich vicenohych
kracejicich robotl. Dale je za kazdym rozhodnutim v rdmci mechanického navrhu dlkladnd kvalitativni a
kvantitativni analyza vcetné diskuze referencnich feSeni popsanych v literatufe. Navrh algoritmu adaptivni
chiize i rozloZzeni hmotnosti pfi pohybu po Sikmého terénu je rovnéz inspirovadn existujicimi pfistupy
soucasného stavu poznéni. Proto povazujeme odbornou Uroven bakalédrské prace za vysoce nadstandardni.
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Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace A - vyborné&

Posudte spravnost pouZivani formalnich zapisi obsaZenych v praci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Text prace je dobfe strukturovany a snadno citelny. Prace je doplnéna vhodnymi ilustracemi a grafy, které
podporuji vysvétleni a zdGvodnéni dil¢ich ndvrhovych rozhodnuti. Rozsah prdce odpovidd standardu
bakalarské prace rfesitelského pracovisté.

Vybér zdrojd, korektnost citaci A - vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuzivani studijnich materidlG k reseni zavérecné prace. 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.

Prédce obsahuje rozsdhlou resersi soucasnych vicenohych robotickych platforem. Vlastni navrzené resenf
vychazi z existujicich citovanych pristupd, které vhodné rozsifuje. VSechny relevantni zdroje jsou radné
citovany.

Dal3i komentate a hodnocen(

Vyjadrete se k Urovni dosaZenych hlavnich vysledk( zavérecné prace, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni
a funkénosti technického nebo programového vytvoreného rfeseni, publikacnim vystupdm, experimentalni zru¢nosti
apod.

K feSeni bakalafského projektu pfistupoval student velmi zodpovédné a navrzené inovativni feseni vychazi
ze ziskanych zkuSenosti s pouzivanim Sestinohych kracejicich robotl v Laboratofi vypocetni robotiky a fesi
vétsinu slabych mist pdvodni robotické platformy laboratofe. Experimentalné ovérené vlastnosti v praci
navrzeného robotu dale podporuji jeho vyznam a vyhody. Proto je uvaZovano, ze v praci realizovany
prototyp Sestinohého kracejiciho robotu bude tvofit zaklad novych robotickych platforem laboratofe.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zavérecné prace, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Vramci feSeni bakaladfské prace projevil Martin Zoula vysokou miru samostatnosti a invencniho
pfistupu. Z plvodniho zdméru prepracovani mechanického navrhu nohy robotu tak vznikl prototyp
Uplné nové Sestinohé kracejici platformy, kterd svymi parametry mize sméle konkurovat ve svété
pouzivanym vyzkumnym Sestinohych kracejicich robotl. Kombinace nového navrhu robotu spolu
s fizenim robotu se Ctyfmi stupni volnosti na nohu vyznamné zlepsuje pohybové schopnosti
robotu, coz student doklddad vysledky zredlnych experiment(. Student tak vradmci fesenf
bakaldrfské prace demonstroval schopnost nejen samostatného nastudovani problematiky, ale také
tvarciho pfistupu a schopnosti ovérit a realizovat navrzend rfeseni, véetné srozumitelné prezentace
dosazenych vysledkl ve vliastnim textu bakalarské prace.

PfedloZzenou zavérecnou praci hodnotime klasifikacnim stupném A - vyborné.
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