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1. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI

Zadani mimotadné ndrolné
Hodnoceni naroénosti zadani zévére&né préce.

Cilem préace je rozsifeni kinematickych schopnosti estinohého kracejiciho robotu, pouZivaného v rémci
vyzkumnych aktivit Laboratofe vypodetni robotiky, a to roz§ifenim morfologie robotu o jeden stupef valnosti
na kazdou nohu. Soucéasti zadani préce je také nasazeni algoritmu detekce do&lapu na zakladé pozini
zp&tné vazby pouZitych servomotorl. Vzhledem k nutnosti nastudovéni problematiky ndvrhu mechanické
konstrukce kracejicich robotl, technologie 3D modelovani a 3D tisku a v neposledni fadé& i principu adaptivni
detekce doSlapu, povazujeme zadani prace za mimoFadné& naroéné.

Splnénf zadani spinéno

Posudte, zda predioZena zédv€reCna prace splifiuje zadéni. V komentafi plipadné uved’te‘body zadani, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zadédni roz3ifena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zévaZnost,
dopady a pfipadné i pfic¢iny jednotlivych nedostatkd. ’

Z pavodniho zdméru pouhého pfepracovdni mechanického névrhu nohy robotu vznikl prototyp Gplné
nového kracejictho robotu, ktery svymi parametry vyznamné& pfekonava plvodni konstrukci i mnohé ve
sv&té pouzivané vyzkumné platformy. Student v praci odvodil feSeni pfimé i inverzni kinematické Glohy a
stanovil pracovni prostor jednotlivych nohou robotu tak, aby nedochéazelo ke kolizim pfi pohybu. Déle
experimentalné ovéfil schopnost robotu detekovat doslapy v nerovném terénu a také potvrdil, e jim
navrZena konstrukce umoZfiuje lepsi rozklad sil pfi pohybu po sikmém terénu. Zadéni proto povaZujeme za

bezezbytku splnéné.

Aktivita a samostatnost pii zpracovani prace A - vyborné
Posudte, zda byl student béhem feSenf aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své Ffe§eni prabézné konzultoval
a zda byl na konzultace dostateéné pfipraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirdi préce.

BEhem feSeni bakaldfské préce student pracoval samostatné a spoluprdce snim byla pifkladna.
K zadanému tématu pfistupoval velmi zodpovédné a invenéné.

Odborna droven A - vyborné

Posudte droveri odbornosti zdvérecné préce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyu2iti podkladd a
dat ziskanych z praxe.

Névrh nového robotu i jeho fidictho algoritmu vychazi z obsahlé reserSe soudasnych existujicich vicenohych
kracejicich robotl. Déle je za kaZzdym rozhodnutim v rdmci mechanického navrhu ddkiadna kvalitativni a
kvantitativni analyza vCetné diskuze referencnich fedeni popsanych v literatufe. Navrh algoritmu adaptivn{
chlize i rozloZzeni hmotnosti pfi pohybu po 3ikmého terénu je rovnd: inspirovan existujicimi pfistupy
soucasného stavu poznani. Proto povaZujeme odbornou Groveli bakalafské préce za vysoce nadstandardni.
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Forma&ini a jazykové Grovef, rozsah prace A - vyborné

Posudte sprévnost pouZivani formélinich zapisd obsaZenych v prici. Posudte typografickou a Jjazykovou strénku.

Text prace je dobfe strukturovany a snadno &itelny. Prace je doplnéna vhodnymi ilustracemi a grafy, které
podporuji vysvétieni a zdlvodnéni dil¢&ich navrhovych rozhodnuti. Rozsah prace odpovidd standardu
bakaldrské prace fesitelského pracovisté.

Vybér zdrojd, korektnost citaci A - vyborné&

Vyjédrete se k aktivité studenta pfi ziskévéni a vyuZivani studijnich materidld k feSeni zdvéreéné préce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovéite, zda jsou vSechny pfevzaté prvky Fddné
odlieny od viastnich vysledkd a Gvah, zda nedoslo k poruéeni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace Upiné a v
souladu s citaénimi zvyklostmi a normami.

Prace obsahuje rozsdhlou reserdi soutasnych vicenohych robotickych platforem. Vlastni navrzené feen(
vychazi z existujicich citovanych pfistup(, které vhodné& rozsifuje. Viechny relevantni zdroje jsou radné
citovany.

Dal3i komentaie a hodnoceni

Vyjddfete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledk( zdvérecné préce, napf k Grovni teoretickych vysiedk(, nebo k drovni
@ funkénosti technického nebo programového vytvofeného Fedeni, publikaénim vystupdm, experimentdini zrucnosti
apod.

K feSeni bakalafského projektu pfistupoval student velmi zodpov&dné a navriené inovativni fegenf vychazi
ze ziskanych zkuSenosti s pouzivénim Sestinohych kréé&ejicich robotl v Laboratofi vypocetni robotiky a fesi
vétsinu slabych mist pdvodni robotické platformy laboratofe. Experimentalné ovéfené viastnosti v praci
navrZzeného robotu déle podporuji jeho vyznam a vyhody. Proto je uvaZovano, e v praci realizovany
prototyp Sestinohého kracejiciho robotu bude tvofit zdklad novich robotickych platforem laboratore.

IIl. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zdvérecné préce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnocen,

Vramci feSeni bakaldfské prace projevil Martin Zoula vysokou miru samostatnosti a inven&niho
pfistupu. Z plvodniho zédméru pfepracovani mechanického navrhu nohy robotu tak vznikl prototyp
uplné nové 3estinohé kracejici platformy, kterd svymi parametry miZe sméle konkurovat ve svété
pouZivanym vyzkumnym Sestinohych kracejicich robotd. Kombinace nového navrhu robotu spolu
s Fizenim robotu se ¢tyfmi stupni volnosti na nohu vyznamné zlepsuje pohybové schopnosti
robotu, coZ student doklddd vysledky zredlnych experimentl. Student tak vrameci fedeni
bakalafské pradce demonstroval schopnost nejen samostatného nastudovéni problematiky, ale také
tvarciho pfistupu a schopnosti ové&fit a realizovat navrZena fedenf, véetnd srozumitelné prezentace
dosaZenych vysledkl ve vlastnim textu bakalaiské prace.

PfedioZenou zavére¢nou praci hodnotime klasifikaénim stupné&m A - vyborné&.

Datum: 9.6.2019 Podpis:
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| Nazev prace: Rizeni pohybu Sestinohého kradejiciho robotu se étyfmi i"iditelnymij
stupni volnosti na nohu
Jméno autora: Martin Zoula
Typ préce: bakaléiska
Fakulta/dstav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)
Katedra/ustav: Katedra Fidici techniky
Oponent prace: Ing. Daniel Heft
Pracoviité oponenta price: Katedra kybernetiky

Il. HODNOCEN{ JEDNOTLIVYCH KRITERIi
Zadani

r b4 weowyry
narocnejsi
Hodnoceni néroénosti zaddni zévéreéné prdce.
Ukolem prace bylo rozsifit pohybové schopnosti Sestinohého krégejiciho robota piidanim &tvrtého stupné volnosti na kaidou
nohu, pou?it algoritmus pro detekci nérazd nohou do prekaZek a experimentdlni ovéFeni schopnosti rebotu na naklonéné
roviné. Zadani hodnotim jako narognajsi. ‘

SpInéni zadani X
P splnéno
Posudte, zda predloZend zdvéreend prace spliuje zadéni. V komentd#i pfipadné uvedte body zadéni, které nebyly zcela

spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni roz&itena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zévaznost, dopady a
pfipadné i pFiginy jednotlivych nedostatkd.

Autor splnil zadani prace ve viech bodech.

Zvoleny postup Feseni

vynikajici

Posudte, zda student zvolil sprévny postup nebo metody feseni.

LPostup Fedeni préce je spravny a piné odpovida fesené problematice.

2 1 " r W
Odborna troveri A - Vyborne
Posudte drovefi odbornosti zavéreéné prdce, vyusiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyusiti podkladi a dat
ziskanych z praxe.
Préce je po odborné strance vybornd, student b&hem prace vyuZil velké mnoZstvi technik, od 3D modelovani a vyroby
novych dil(;, pf'es fedeni kinematickych uloh a# po samotnou implementaci v jazyce C++. Student prokazal dobrou orientaci v
Lproblematice a porovnava navriené feseni s ostatnimi komeréné dostupnymi roboty.

Formadlni a jazykova urovefi, rozsah préce

B - velmi dobie
Posudte spravnost pouZivani formdlinich zdpisd obsaZenych v préci. Posudte typografickou a Jazykovou strénku.

Préce je dobfe strukturovana a prehledna. Text je psan kvalitni anglittinou, ale v uréitych sekcich je mozna a2 zbyte&né
kvétnaty a komplikovany, coz zt&Zuje &teni prace. Forma sazby matematickych vyrazd je na Grovni védeckych publikaci.
[ Rozsah préce je adekvatni bakaldfské praci.
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Vybér zdroja, korektnost citaci A - V}”bOl‘llé

Vyjddfete se k aktivité studenta pii ziskavéni a vyuZivani studijnich materiGli k Feseni zdvéreéné prdce. Charakterizujte vybér
pramenii. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou véechny prevzaté prvky fadné odliseny od
viastnich vysledki a dvah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace Gpiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami,

Student v celé préci korektné cituje velké mnoZstvi relevantnich zdroji.

Dalsi komentaie a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledkii zdvéreéné prdce, napf. k trovni teoretickych vysledkii, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvofeného feseni, publikaénim vystupdm, experimentdini zruénosti apod.

ll. 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 pfi obhajobé zdvérecné prdce pfed komisi.

PfedloZena bakalaiska prace plné spliiuje zadéni a je na vysoké odborné trovni. Student navrhnul, vyrobil a
sestavil nového Sestinohého robota se ¢tyfmi stupni volnosti na nohu, vyfesil a implementoval kinematické alohy,
experimentélné ovéfil funkénost nové platformy a porovnal vysledky oproti robotu se tfemi stupni volnosti na
nohu. ZvIaté pozitivné hodnotim fakt, Ze student b&hem Fedeni problému vyuzil znalosti z mnoha disciplin od
hardware po software.

PfedloZenou préci doporucuji k obhajobé a hodnotim celkové stupn&m A - V}”b()l'llé.

Otézky k obhajobé:
e Vsekci3.2.3 piete, Ze Fidici smy&ka béZi s periodou 50 ms, kviili pomalé komunikaci se servomotory. Sla
by komunikace, a tedy i samotna fidici smy&ka zrychlit?

Datum: 7. ¢ervna 2019 Podpis:
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