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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani narolnéjsi
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvérecné préce.
Bakalafska prace se zabyvd ovéfenim, zdali Ize vyuiit relativné nendkladnou Sestinohou kréE—ejl’cf rob‘éti&'c;umﬁla?farﬁj'
v dloze tvorby topologické mapy prostfedi pouze s vyusitim odhadu taktilnf informace. V préci jsou tak feSeny problémy
adaptivniho Fizeni Sestinohého kricejiciho robotu, autonomni navigace robotu podél piekazek, rozpoznivani terénu na
zéklad@ vystupu pouzitych servo pohonl a navrhu vlastni strategie topologického priizkumu. Svym rozsahem proto praci

povaZuji za ndrocnéjsi.

Splnéni zadani spinéno

Posudte, zda pfedloZend zdvéreénd prdce splfiuje zaddni. V komentd#i pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni roz3ifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i pficiny jednotlivjch nedostatka.

V prdci se podafilo integrovat jednotlivé &asti fizeni pohybu, autonomni navigace a klasifikace terénu do funkéniho celku a
provést fadu ovéfujicich experimentd. Zadani tak povazuji za bezezbytku spinéné.

Aktivita a samostatnost pii zpracovéni prace A - vyhorné

Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrioval dohodnuté terminy, jestli své feseni pribéiné konzultoval a zda
byl na konzultace dostateéné pfipraven. Posudte schopnost studenta  samostatné tvirci prace. 3

Pan Vojtéch Kabel pracoval samostatné, na pravidelné konzultace byl vidy velmi dobfe pfipraven a diskuse se ;cak;ﬁéﬁé\}éifh
tykaly kli¢ovych rozhodnuti o smérovani bakalafské préce. Spoluprace byla pfijemna a vidy bylo jasné, jak v feienf prace
postupuje a jaky je plan na daldi obdobi. V zdvéru Feieni prace vénoval dostatek &asu pro realizaci ovérujicich experimentd
spolu s dostateénou rezervou pro jejich vyhodnoceni a sepsénf viastniho textu prace.

Odborna urovern A - vyborné
Posud'te droveri odbornosti zdvéreéné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladii a dat
ziskanych z praxe.

V praci je kombinovéno nékolik pfistupli a metod, které pati jak mezi znalosti ziskané studiem, tak znalosti ziskané
dodatecnym cerpanim z odborné literatury. Student se pfi fedeni bakalérské prace snazil problém pojmout z $iriiho pohledu,
coi je patrné zcitované literatury. Sirdi kontext pak umosnil zvolit odpovidajici feleni a realizovat relativné komplexni
autonomni systém v ramci omezené Casové dotace bakalafské prace. Kladné hodnotim realizované redlné experimenty,
které zahrnuji i pfipravu testovaciho prostfedi, které povazuji za velmi vhodné zvolend. Vyhodnoceni experimentd je
podrobné a nechybi diskuse a zhodnocenf jednotlivych ¢asti realizovaného autonomniho systému spolu s identifikaci silnych
i slabych stranek.

Formadlni a jazykova Uroven, rozsah prace A - vyborné
Posudte sprdvnost pouZivdni formdinich zdpisi obsaZenych v préci. Posudte typografickou a jazykovou strénku.

Text prace je Clenén do nékolika na sebe navazujicich kapitol, ve kterych student seznamuje &tenéfe sproblematikou:d
pouZitym hardwarovym vybavenim a jednotlivymi algoritmy. Nasledn& je pFedstaveno vlastni fe$eni dopInéné o ilustrativni
obrazky. Text je Ctivy a po jazykové strénce povaZuji text za zdafily.
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Vybér zdroja, korektnost citaci A -vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuzivéni studijnich materidlii k feSeni zévérecné prace. Charakterizujte vybér
pramentl. Posudte, zda student vyuZil vSechny refevantni zdroje. OvéFte, zda jsou viechny pfevzaté prvky fadné odliSeny od
viastnich vysledki a dvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Upiné a v souladu s citaénimi
zvyklostmi a normami, e e

Prace fadné cituje vsechny relevantni zdrOJe ‘veetné odkazl na speuftkace Jednotilvych hardwarovych Eastf é——pgﬁilw{ych
softwarovych knihoven.

Dal$i komentare a hodnoceni
Vyjadrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zavéreéné prdce, napf. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
Jfunkcnosti technického nebo programového vytvoreného feseni, publikaénim vystupum experimentdlini zrucnosti apod.

Vlastnimu feSeni topologlckeho prizkumu pFedchazel navrh zpusobu autonomniho pohybu robotu, pro ktery pan Voj-tech
Kabelka zvolil pomérné jednoduchy algoritmus sledovani zdi. Zde bych rad zdtiraznil, e v kontextu pouzité Sestinohé
kracejici platformy bylo nutné zvolit vhodné umisténi délkomérnych senzord spolu s fizenim pohybu kracejiciho robotu a to
zejména s ohledem na robustni a spolehlivou autonomni navigaci tak, aby robot pokud mozno bezchybné zvladl zdolat
experimentalni drahu. Kromé toho byl pfi experimentech poufit referenéni lokalizaéni systém poskytujici absolutni pozici
robotu, ktere bylo vyuZito pro stanoveni referenéniho feSeni topologické mapy, co? dale umoznilo vyhodnotit Gspésnost
topologického prazkumu.

I1l. CELKOVE HODNOCENi A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Navriené feSeni kombinuje existujici metody adaptivniho Fizeni pohybu a klasifikace terénu z dat servo motord
spolu autonomni navigaci robotu a stavbou topologické mapy. Realizované FeSeni bylo experimentalné ovéfeno a
umoZfiuje robotu zdolat prostfedi s rozliénym terénem a na zakladé klasifikace terénu vytvoFit topologickou mapu
prostredi. Préci povaZuji za velmi povedenou a student rozhodné prokézal schopnost samostatného nastudovani
problematiky, ndvrhu vlastniho feSeni, véetn& experimentalniho ovéfeni a téi schopnost prezentace vysledkd
svého snazeni ve vlastnim textu bakalafské prace.

PredloZenou zavéregnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Datum: 10.6.2016



Posudek oponenta bakalafské prace

Téma: Topological Exploration and On-line Terrain Classification for Hexapod Walking Robot
Student: Vojtéch Kabelka )
Posudek vypracoval: Ing. Vojtéch Vondsek, Katedra kybernetiky, CVUT FEL

Prace se zabyvé topologickou exploraci prostfedi s Sestinohym robotem. Cilem bylo vyvinout strategii
pro sledovéni zd{ vhodnou pro exploraci prostfedi. V praci je uvazovén diilezity aspekt redlnych prostfed{
— proménlivost terénu. Typ terénu je béhem chiize klasifikovén s vyuzitim proprioceptivnich senzort.
Téma bakalafské price je velmi aktudlni a patif{ k tém obtiZznéjsim, nebot je v ném potfeba kombinovat
znalosti (a algoritmy) z nékolika oblasti.

Prace je pséna anglicky na velmi vysoké tirovni. Béhem éteni jsem nenagel jedinou gramatickou chybu
nebo pieklep. Taktéz typografické zpracovani a zpracovani grafi je nadprimérné. Text je velmi &tivy a
je vhodné doplnén fadou schémat.

Definice dlohy, formulace hypotéz a popis poticbnych néstroji je uveden v prvnich étyfech kapitolach.
Vlastni feSeni je popsdno v paté a Sesté kapitole. Experiment4ln{ vysledky jsou popsény v kapitole 7.
Provedeni experiment, jejich vyhodnoceni a zdvéry mi piijdou smysluplné.

Béhem experimentii robot kra¢f rznymi typy terénti (videa z experimentii lze shlédnout na, youtube
kandlu autora, na pfilozeném CD nejsou). Terén je obéas nespravné klasifikovan jako “Artgrass”(dle Obr.
7.9).

e Cim lze vystvétlit tuto spatnou klasifikaci a jak ji zlepsit?

Mém také pfipominky k tloze klasifikace terénu, kterd byla Fedena algoritmem SVM. V textu (sekce
4.1) je pouze slovni popis pfipravy vektoru pifznakii. Myslim, ze by bylo vhodné uvést zde pifklad redlného
signélu, ze kterého jsou ptiznaky vytvofeny, a také ukdzat piiklad téchto piiznakii v “gait-phase” domain.
Rozdélenf signdlu do jednotlivych pfiznakii bude zfejmé zdvislé na typu chiize a je tudiz dobré znat, jak
toto rozdéleni provést.

e Vzhledem k tomu, Ze se v préci hovo¥{ o presnosti klasifikace, bylo by dobré (pro budouci porovnani)
uvést i parametry SVM. Jaky jste pro klasifikaci pouzil kernel (a s jakymi parametry)? !

e Jak byla trénovaci data normalizovdna? Kolik bylo k dispozici trénovacich dat pro kazdé misto/typ
terénu?

e Dotek nohy se zemi je detekovén na zdkladé rozdilu mezi pozadovanou polohou odpovidajiciho
serva (na servu “femur”) a jeho aktudlni polohou. Dotek je detekovan pokud je tento rozdil vetai
nez n&jakd konstanta. Jak byla tato konstanta stanovena pro “rychlou”a “pomalou” chiizi?

I pfes uvedené pfipominky povazuji tuto bakaldfskou préici za velmi dobfe vypracovanou. Provedeni
experimentil s reAlnym HW, pouzit{ vysledkii pfedchozich BP a DP praci Jisté stalo nemélo ¢asu.

Ptredlozenou bakalaiskou préci hodnotim A — vyborné.

16.6.2016, Praha Vojtéch Vonasek

'Uvedené tidaje jsem nakonec nasel na pfilozeném disku (svm/traindata/datasets.zip ve formatu libsvm).



