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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadéani narolnéjsi

Hodnoceni nérocnosti zadani zavérecné price.

Cilem prace je néavrh paralelni architektury zaloZzené na hradlovych polich (FPGA) v Uloze Fizeni pohybu
Sestinohého kracejiciho robotu, ktery je motivovany dosaZzenim paralelni komunikace s jednotlivymi
servomotory robotu. Vzhledem knezbytnému nastudovani problematiky a detailnimu porozuméni
komunikacnich protokold a chovani komunikace, které vy?aduje experimentalni ovéfeni a lad&ni paralelnich

v,

architektur, spolu s ndvrhem propojovaci desky ploSného spoje hodnotime zadani prace jako naroénéjsi.

Splnénf zadani spinéno s mensimi

vyhradami
Posudte, zda pfedloZena zavéreénd préce splfiuje zaddni. V komentéfi pfipadné uvedte body zadéni, které nebyly zcela

woy

spinény, nebo zda je prdce oproti zadani rozsifena. Nebylo-li zadéni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaZnost,
dopady a pfipadné i pficiny jednotlivych nedostatkda.

Z dlvodu zpozdéného dorueni potfebnych soudastek, ale zejména experimentainé zjist&nych komplikaci
v Casovani pfenosu diléich paketu na strané& servomotoru, se nepodafilo v rdmci asové dotace nasadit
navzenou FPGA paralelnf architekturu v praktickém adaptivnim fizeni chlze $estinohého kraéejiciho robotu.
Pfesto realizované dil¢i experimenty potvrdily oekdvany pfinos ve zrychleni komunikace. Déle jednotlivé
realizované bloky navriené architektury tvofl kompletni a funkéni celek a je ofekadvéno, Ze jejich vyuZiti
v algoritmu Fizeni pohybu bude pfimocaré. Z téchto dlvodu hodnotime spinéni zadani jako spln&né
s mensimi vyhradami.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovanf prace B - velmi dobfe

Posudte, zda byl student béhem fesSeni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své feseni pribéZné konzultoval
a zda byl na konzultace dostatecné pfipraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvaréi préce.

B&hem Fedeni bakalafské prace student pracoval samostatné a pro problémy, které se v prlib&hu feeni
objevovaly, navrhoval inovativni feSeni. Konzultace technicky problém( byly fedeny individuadin& dle
konkrétnich potfeb, konzultace pfi feSeni prace probihaly pravideln&. Samotné psani prace se viak ukézalo,
Ze je pro student nejndrocnéjsi Casti bakaldfské prace. Vlastni psani bylo zahdjeno jiz na zaatku letniho
semestru, pfesto byl text prace pfipravovan na posledni chvili.

Odborna droveri B - velmi dobfe

Posudte droven odbornosti zavérecné prace, vyuZitl znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkiadd a
dat ziskanych z praxe.

V praci realizovany navrh je technické Feseni, pro které existuje pouze minimum recenzovanych publikaci.
Student tak erpal znalosti zejména z technické dokumentace, které mu umoZnili navrhnout poZadovanou
architekturu FPGA spoledné s prototypem vicelicelové propojovaci desky.
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Formalni a jazykova Urovefi, rozsah prace C - dobfe

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpisd obsaZenych v préci. Posudte typografickou a jazykovou strénku.

Rozsah prace odpovida charakteru technického navrhu, kde nechybi motivace, ani popis jednotlivych &asti
navrhu. Text je vhodné doplnén sumarizujicimi tabulkami a pfehledovymi ilustracemi. PfestoZe se jedné
o prvni vétsi anglicky psany text, prace trpi fadou formainich nedostatkd a pfeklepd. Zcela jist& by si text
zaslouzil vice pedlivosti.

Vybér zdrojl, korektnost citaci B - velmi dobfe

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvani a vyuZivdni studijnich materidll k Fe§eni zévére&né price. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantnf zdroje. Ovéite, zda jsou viechny pfevzaté prvky Fddné
odliSeny od vlastnich vysledk( a tivah, zda nedosio k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v
souladu s citaénimi zvyklostmi a normami.

Pouzité zdroje vychdzeji z doporulené literatury, odpovidaji sou¢asnému stavu poznanfi a jsou fadné
citovany. V praci nicméné chybi hlubsi reSere existujicich paralelnich komunikaci pouZitych v fizeni
robotickych platforem a to zejména z toho dlvodu, Ze student reSersdi udélal, ale v textu ji bohuZel neuvedi.

Dalsi komentéafe a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvéreéné prace, napf k drovni teoretickych vysledk(, nebo k drovni
a funklnosti technického nebo programového vytvoFeného FeSeni, publikadnim vystuplm, experimentdlni zruénosti
apod.

V rdmci feSeni bakalafské préce student vytvofil modifikovatelnou paralelni architekturu, kterd je cilena na
zrychleni komunikace s pouZitou platformou Sestinohého kracejiciho robotu. Experimentéini vysledky
potvrzuji pfislib feSeni a navrZena architektura bude déle rozvijena v rdmci Laboratofe vypofetni robotiky.

I1l. CELKOVE HODNOCENT A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zévérelné préce, které nejvice oviivnily Vase celkové hodnoceni.

Student v praci prezentuje navrh paralelni architektury pro hardwarové akcelerované fizeni
Sestinohého kracejiciho robotu. Béhem Fedeni prace student prokdzal schopnost samostatného
nastudovéani problematiky, néavrhu vlastniho feSeni a jeho experimentdiniho ovéfeni spolu
s prezentaci dosazenych vysledkl ve vlastnim textu bakalafské préce.

PfedloZenou zavéreénou praci hodnotime klasifikaénim stupné&m C - dobfe.

Datum: 9.6.2019 Podpis:

2/2




POSUDEK OPONENTA BAKALARSKE PRACE

Jméno studenta: Miroslav Trzil
Nézev prace: FPGA-based Control of Multi-Legged Walking Robot
Oponent: Ing. Jan Chudoba, CVUT v Praze, CIIRC

Cilem prace bylo navrhnout hardwarové komunikaéni rozhrani pro fizeni existujiciho 6-nohého
robotu. Prace sestava z naprogramovani FPGA modulu, ktery byl zvolen jako optimalni prostfedek
pro komunikaci s velkym poctem servomotoru a dale z navrhu desky ploSnych spoju ktera zajistuje
napdjeni robotu a rozhrani pro pfipojeni fidictho pocitace.

Popsané zvolené feSeni povaZuji za spravné. Kvalita feSeni byla experimenalné ovéfena. Technicka
uroveil popisu odpovida kladenym poZadavkiim.

Text prace je dobfe strukturovany a srozumitelny, obsahuje viak pomérné mnoho preklepi a také
nevhodnych vyrazi v anglickém jazyce. Graficka tiprava odpovida béZnym standardtim.

Z vécného hlediska bych vytknul chybéjici znaceni (legendu) signdlti v obrazku €. 8. Vzhledem k
tomu, Ze soucasti prace je navrh desky ploSnych spojii, chybi mi v praci kompletni elektrické
schéma dané desky. Vzhledem k tomu bohuZel neni moZné posoudit detaily navrhu desky.

Préce se zdroji a jejich citovani je korekini, u odkazli na webové zdroje bych viak uvedl i URL
adresu odkazu, ktera v tiSténé verzi nenf vidét.

Zadani prace povaZuji za spliiené. Ze zavéri prace je patrny jeji pfinos v kvalitativnim zlepSeni
Fizeni robotu. Navrhuji praci hodnotit jako velmi dobrou (stupiiem B).

V Praze 13.6.2019

Jan Chudoba

oponent prace



