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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani

/4 04 V&L A4
narocnéjsi
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Ukolem prace bylo rozsifit pohybové schopnosti $estinohého kracejiciho robota pridanim ¢tvrtého stupné volnosti na kazdou
nohu, pouZzit algoritmus pro detekci narazi nohou do prekazek a experimentalni ovéfeni schopnosti robotu na naklonéné

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 zdvazZnost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Autor splnil zadani prace ve vsech bodech.

Zvoleny postup Feseni Vyn | ka I’CI’

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Postup feSeni prace je spravny a plné odpovida resené problematice.

Odborna troven A _ V}”bOl'Ilé

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

Prace je po odborné strance vyborn3, student béhem prace vyuZzil velké mnoZstvi technik, od 3D modelovani a vyroby
novych dild, pfes rfeseni kinematickych Uloh aZ po samotnou implementaci v jazyce C++. Student prokazal dobrou orientaci v
problematice a porovnava navrzené reseni s ostatnimi komer¢né dostupnymi roboty.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace

B - velmi dobre
Posudte spravnost pouZivani formdalnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace je dobre strukturovana a prehledna. Text je psan kvalitni angli¢tinou, ale v urcitych sekcich je mozna az zbytecné
kvétnaty a komplikovany, coz ztéZuje Cteni prace. Forma sazby matematickych vyraz( je na drovni védeckych publikaci.
Rozsah prace je adekvatni bakalarské praci.
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Vybér zdrojt, korektnost citaci A _ Vyb orn é

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivani studijnich materidl( k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledkd a dvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Student v celé praci korektné cituje velké mnoZstvi relevantnich zdroju.

Dalsi komentare a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledku zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuptm, experimentdlni zrucnosti apod.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdverecné prdce pred komisi.

Predlozend bakalarska prace plné spliuje zadani a je na vysoké odborné urovni. Student navrhnul, vyrobil a
sestavil nového Sestinohého robota se ¢tyfmi stupni volnosti na nohu, vyresil a implementoval kinematické ulohy,
experimentalné ovéfil funkénost nové platformy a porovnal vysledky oproti robotu se tfemi stupni volnosti na
nohu. Zvlasté pozitivné hodnotim fakt, Ze student béhem feseni problému vyuzil znalosti z mnoha disciplin od
hardware po software.

PtedloZenou praci doporucuji k obhajobé a hodnotim celkové stupném A - V}”bOI'Ile.

Otazky k obhajobé:
e Vsekci3.2.3 pidete, Ze fidici smy¢ka béi s periodou 50 ms, kvili pomalé komunikaci se servomotory. Sla
by komunikace, a tedy i samotna fidici smycka zrychlit?

Datum: 7. ¢ervna 2019 Podpis:
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