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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERII

Zadani prumérné niaroéné

Hodnoceni ndroénosti zaddni zévéreéné prdce.

Narocnost prace spocivala zejména v tom, Ze se studentka musela vénovat dvéma tématim — vytvofit model
systému MoleMOD pro roboticky simuldtor Gazebo a navrhnout plénovaci algoritmus pro tento systém.

Spinéni zadani splnéno

Posud'te, zda predioZend zdvérecnd prdce spliiuje zaddni. V komentdfi pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je préce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zévaznost, dopady a
pfipadné i pficiny jednotlivych nedostatkd.

Studentka se sezndmila jak se systémem MoleMOD, tak se simulatorem Gazebo. Poté vytvofila pohybujici se modely
aktivnich prvkd systému MoleMOD a navrhla a naimplementovala planovaci algoritmus. Provedenymi experimenty poté

ukazala vlastnosti a limity realizované prace.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace C - dobfe

Posudte, zda byl student béhem feeni aktivni, zda dodrioval dohodnuté terminy, jestli své Feseni pribéiné konzultoval a zda
byl na konzultace dostateiné pfipraven. Posudte schopnost studenta sumostatné tvirdi préce.

Studentka pracovala na tématu prab&iné, béhem celého obdobi vyhraZeného pro Fedeni bakalaiské prace. Na domluvené
schiizky (cca 1x tydné) se vidy dostavila, bohuZel ne vidy s pokrokem v Fedeni. Od studenty bych otekaval vt
samostatnost a snahu Fesit vzniklé problémy vlastnimi silami a s vétSim nasazenim. Domnivam se, Ze problém s nestabilitou
modelu pfi zvedani mohla studentka pfi vétiim Usili vyresit.

Odborna droven B - velmi dobfe
Posudte troveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuziti podkladi a dat
ziskanych z praxe.

Vzhledem k charakteru prace nebylo nutné studovat odbornou literaturu nad rimec b&sného bakalafského studia. V Edsti
zabyvajici se simulaci studentka vyuZila zdkladni poznatky teorie fizeni, pfi FeSeni pldnovani poutila znalosti z pfedmé&tu
Kybernetika a uméla inteligence. Na druhou stranu, studentka musela nastudovat dokumentaci k simulatoru Gazebo a

v ném pouiitych technologii, ktera vsak ne vidy byla plnd. Navriena planovaci metoda zalozend na algoritmu A* je

vawr

nejjednodu3di moznd, pfi zadani prace jsem ocekdval, Ze bude realizovana sofistikovangjé metoda.

Formdlni a jazykova droven, rozsah prace B - velmi dobfe

Posudte sprdvnost pouzivani formdinich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Text prdce je psén péknou anglictinou bez vyraznéjSich gramatickych &i stylistickych chyb. Prace je dobie &itelnd, k temus
pfispiva fada obrazki — pfejatych od J. Petr3e (autora systému MoleMOD), screenshot( ze simulatoru Gazebo i studentkou
vytvofenych ilustraci. Grafické zpracovanf je pékné. V praci bych nicméné ofekéval vice informaci o kontrolerech pouZitych
pro fizeni robotu.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné
Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivdni studijnich materiéli k FeSeni zdvéreéné prdce. Charakterizujte vybér
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prameni. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovéfte, zda jsou viechny pfevzaté prvky Fadné odliseny od
vlastnich vysledkd a dvah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace upliné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

V praci je citovano 8 zdrojd, zejména s dokumentaci k pouzitému software. Vzhledem k charakteru prace to povaZuji za
dostate¢ny potet. VSechny citace jsou relevantni a aktudini a jsou uvedeny tak, jak odpovida védeckyem standardim.

lil. CELKOVE HODNOCENi A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Ackoliv mne mrzi, Ze studentka neprojevila vétsi zapal pro Fe3eni pFediozeného problému, zadéni bylo splnéno a
vlastni prace az na zminéné nedostatky ma odpovidajici kvalitu. PFedloZenou zavére¢nou praci proto hodnotim
klasifikaénim stupném B - velmi dobfe.

Datum: 8.6.2018 Podpis: i
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I. IDENTIFIKACNI UDAJE

Nazev prace: Planning for the MoleMOD system

Jméno autora; Michaela Brejchova

Typ préce: bakalafska

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)

Katedra/astav: Department of control Engineering

Oponent préce: Ing.arch. Jan Petr§

Pracovisté oponenta prace: Ustav modelového projektovani, Fakulta Architektury CVUT

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani naro¢néjsi
Hodnoceni ndroénosti zaddni zdvérecné prdce.

Zadani povaZuji za ndrotnéj3/, jelikoZ se jednd o unikdtni roboticky systém, kde se studentka nemohla opfit o podobna
feSeni.

Spinéni zadani splnéno
Posudte, zda predioZend zdvéreénd prdce splifiuje zaddni. V komentéfi pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni roz5itena. Nebylo-Ii zadéni zcela spinéno, pokuste se posoudit zévaZnost, dopady a

pfipadné i pficiny jednotlivych nedostatkd.
Bez vyhrad

Zvoleny postup FeSeni spravny

Posudlte, zda student zvolil spravny postup nebo metody fedeni.

V kontextu prdce se jevi jako sprévny, nemohu udé&lit vynikajici, jeliko neexistuje porovnani s podobnymi systemy
Nicméné zvolend metodika pro systém funguje.

Odborna uroven A - vyborné
Posudte troveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe. . 7 _

Préce md vysokou drovefi, podklady byly vyuZity, odborné literatury by mohlo byt trochu vice.

Formalni a jazykova trover, rozsah prace A - vyborné
Posudte spravnost pouzivani formdinich zépisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Velice ocefiuji, Ze je prdce psana v angli¢tin&. Jeji typografické trovefi je na odborné trovni.

Vybér zdroju, korektnost citaci B - velmi dobfe

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivéni studijnich materidlii k fegeni zgvérecnd prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovéite, zda jsou viechny prevzaté prvky fadné
odliSeny od viastnich vysledki a dvah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace dplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi @ normami. e . o e

U prace tohoto typu bych ogekéval vy33i pocet odbornych zdroji. Jinak vie je citovano spravné, nedochazi k ;;?:;fus";o{};i;ﬁ 7
citalni etiky.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjadrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zévérecné prdce, napr. k drovni teoretickych vysiedkd, nebo k drovni a
funk&nosti technického nebo programového vytvofeného Feeni, publikaénim vystupim, experimentdini zru¢nosti apod.
Vloite komentaf (nepovinné hodnoceni).
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I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice oviivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prace pied komisi,

Prace Fesi planovaci Glohy a ndslednou simulaci v simuldtoru GAZEBO nové vznikajiclho Moduldrniho stavebniho
systému MoleMOD. Studentce se podafilo v krétké dobé& pochopit jeho fungovani, na kterém nasledné postavila
vlastni navrh chovéni robota. Robot je v podstaté moduldrnim robotem, kde z diivodu redukoviani
mechatronickych &asti je moZné tyto &asti sdilet mezi moduly ve formé robotu, &mz nemusf byt kaZdy modul piné
mechatronizovan. Michaela Fedila tento plsob chovéni a odzkou$ela jej na nékolika pfipadech, cilem bylo, co
nejefektivnéji zvlddnout dany kol s minimaInf dobou potfebnou pro pFesun roboti. Prace vychézela z ideového
vzoru robota, ktery se stale vyviji, v prace se nefesi jeho fyzikdiné-kinetické vlastnosti &i senzorika. ale zejména
planovaci dlohy a jejich simulace. Z prezentovanych vysledki je patrné, 7e najiti efektivnich cest fungovalo, vie je
navic srozumitelné vysvétleno formou tabulek a Etvercovych miizek, v kterych se &tenaf rychle a jednoduSe mize
orientovat. S patrnych vysledkd je zfejmé, ze simuldtor GAZEBO m4 problém se sloZitéj3imi geometriemi, & v&tsim
pottem robot(, coZ neni oviem problém bakalantky. V praci velice kladné hodnotim jeji typografickou drovefi,
unikatnost & fakt, Ze je psand anglicky. Navic je vie doplnéno o kédy a videa ze simulatoru. Co mi naopak v praci
troSku chybi je tzv. ,state of the art” bylo by jist& zajimavé porovnat fizeni MoleMODa s podobnymi moduldrnimi
&i mobilnimi robotickymi systémy. To zarover plati pro vybér simuldtoru GAZEBO. Nicméné i pfesto vzhledem

k vysoké drovni, rozsahu a unikdtnosti feienl, pfedloZenou z4véretnou préci hodnotim klasifikaénim stupném A -
vyborné. A pevné véfim, Ze studentka bude nadale pokragovat ve vvoji.

Otazky:
1, Vychdzela jste ve svém ndvrhu z n&jakého podobného feseni, nebo je pristup novatorsky? Pokud ano, prosim,
uvedte, jaky a v &em jste se odlidila, jaké jsou vyhody a nevyhody?

2, Jaké dal3{ softwary byste pro simulaci chovani navrhovala kromé GAZEBA?

3, Lze v simuldtoru vyexportovat napfiklad pouze mragno urgitych bodt: a ty nasledné takika ~obalit” geometrii
MoleMODa v softwaru, jenZ si umi poradit i se sloZit&j§mi geometriemi?

Datum: 3.6.2018 Podpis:
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