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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani prumérné narocné
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.
Vlozte komentafr.

Spinéni zadani spInéno s vétsimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdavérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spIinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Studentka se seznamila s tfiprstym gripperem Robotiq a pfipevnénymi dotykovymi senzory (bod 1). Experimenty na
redlném robotu (body 2 a 3 zadani) nebyly provedeny a ani simulator, ktery je mél ¢astecné nahradit, neni pIné funkéni.
Navic neni zminén pouzity simuldtor (pouze ROS2). Dokumentace (bod 4) je ¢astec¢né provedena v BP. Odkazané
softwarové repositafe (na https://gitlab.ciirc.cvut.cz/) nicméné nejsou dostupné a ani v KOS neni pfiloha. Studentka se
odvolava na problémy zplsobené pandemii COVID-19 a také softwarovymi problémy (ROS vs. ROS2). Za logické feSeni
bych povaZoval odsunuti obhajoby na srpen 2021.

Zvoleny postup reSeni castecné vhodny
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.
Studentka se bohuZel k vlastnimu Feseni témér nedostala.

Odborna uroven E - dostatecné

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

Predlozena prace je spis popisem réiznych tézkosti, kterymi studentka prochézela. Casto se objevuji pasaze ,we tried”, ,it
did not work”, ,,it seemed to work” apod. Pfinosem prace mélo byt porovnani, jak jsou taktilni senzory pfinosné pro tlohu
,peg in a hole”. Dovedl bych si predstavit napf. porovnani vykondvani této ulohy naslepo, pomoci vidéni, pomoci
force/torque sensing a pomoci taktilnich senzord. V dloze jde primarné o Fizeni; pfitom neni ani zminéno, kolik ma pouzity
gripper aktivnich a pasivnich stuprid volnosti, jak se pouzivaji pro Glohu enkodéry, pop¥. force/current feedback atd. Prace
neobsahuje de facto Zaddné vysledky.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobte

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Prace ma nékteré formalni nedostatky. Napf. predstaveni pouzitého hardware v ramci Uvodu je nezvyklé. Popisky obrazk
(napf. ,Figure 1.1 Our 3FG photograph”) nejsou vzdy vhodné a také na né v 1. kapitole chybi odkazy z textu. Bylo by také
dobré |épe vyuZivat rizné typy pisma napft. pro odliSeni ,rviz“ apod. od zbytku textu. Rozsah prace je kratsi.

Vybér zdrojh, korektnost citaci C - dobfe
Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuZivani studijnich materidlu k Feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné
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odliseny od viastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Prace je hodné zatizena odkazy na softwarové balicky spojené s ROS. Shrnuti ,state of the art” v rdmci ulohy ,,pegin a
hole” nejde do hloubky a neprokazuje, Ze by studentka problému porozuméla. V seznamu literatury nejsou spravné velka
pismena (napf. ROS, Movelt, atd.).

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdveérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledk, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuptm, experimentdlni zrucnosti apod.
Témér zadnych vysledkd bohuZel nebylo dosazZeno.

I1. 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 zdvérecné prdce pred komisi.

Shrnuti: Prace bohuZel neobsahuje prakticky Zadné vysledky a je spiSe shrnutim casto nelspésného boje
studentky se softwarovymi balicky ROS/R0S2. Jedinym jasnym pfinosem je zfejmé vylepseni GUI k taktilnim
senzorldm. Prace na robotu bohuzel nebyla realizovana a ani simulaéni prostfedi neni dotazené. Za nejlepsi feseni
povazuju dopracovani.

Otdzky:
1) Dle obr. 4.6. byl zvolen hranaty kolik do hranaté diry, coz neni jedina a asi ani nejbéznéjsi kombinace.
Proc?
2) Zprace nenijasné, jaky simulator byl pouzit (4.4. ROS 2 Simulation). Byl pouze vytvoren model a

pldnovani pomoci Movelt a vizualizace v rviz? Neni na Ulohu potfeba physics-based simulator jako napf.
Gazebo?

3) Zamyslete se nad tzv. ,reality gap” a zhodnotte, které aspekty Glohy ,,pegin a hole” a haptické zpétné
vazby Ize smysluplné simulovat.

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném E - dostatecné.
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