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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocnéjsi
Hodnoceni ndroénosti zaddni zdvérecné prdce.
Ke spInéni vech bod zadani bylo nutné nastudovat pokroéilé techniky z oblasti modelovani systém a také z oblasti

ways

Spinéni zadani spinéno
Posudte, zda piedloZend zdvéreénd prdce spliiuje zadani. V komentdfi pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a

pripadné i pfiginy jednotlivych nedostatkd.
PfedloZend diplomova prace splfiuje viechny body zadani.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné
Posudte, zda byl student béhem Feseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své FeSeni pribéiné konzultoval a
_zda byl na konzultace dostatecné pfipraven. Posudte schapnost studenta samostatné tviirci prdce.

Postup préce byl prib&iné konzultovén. Student byl vidy pfipraveny. Jedinou vytku bych snad mél k tomu, Ze samotny
text prace vznikal az hodné na posledni chvili a celkem ve spéchu. Domnivam se ale, Ze tim kvalita textu nijak vyrazné
neutrpéla.

Odborna tUrovei A - vyborné

Posudte uroveri adbornosti zavéreéné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe. o
Student musel v této praci pouZit znalosti z modelovani a fizeni systémdl, které nemohl nabit v rdmci pfedchoziho studia.
$&m byl schopen si v odborné literatufe najit potifebné informace a nasledné je uplatnit. Ridici systém navrieny v ramci
této prace byl nasazen na redlného robota, ktery je diky nému schopen provadét plisobivé prudké manévry. Vysledky této
prace budou slouZit jako velmi solidni zaklad pro dal3i rozvoj fidiciho systému zminéného robota.

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace A - vyborné

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

Prace je psana v anglickém jazyce. Text je struény, misty obsahuje kostrbaté obraty, ale myslim, Ze je vidy srozumitelny.
Ocefiuji velmi dobrou grafickou a typografickou droven préce.

Vyhér zdroji, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddfete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidl k FeSeni zévérecné prdce. Charakterizujte

vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou viechny prevzaté prvky Fadné

odliseny od viastnich vysledki a tvah, zda nedoslo k poruSeni citalni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu
s citalnimi zvyklostmi a normami. -

Dle mého nazoru jsou viechny relevantni zdroje v praci uvedeny a korektné citovany.
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I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Hlavnim cilem této diplomové préice bylo vytvofit zjednodu3eny model a Fidici systém pro prototyp robota

s pomé&rné& netradicni konstrukci. MoZnost inspirace v existujici literatufe byla tudiZ velmi omezena. Student si
sam musel nastudovat modelovani mechanickych systéma s uzavienou kinematickou vazbou a vypofadat se

s obtiZzemi spojenymi s fizenim takovychto model(i. Studentem navrZeny Fidici systém byl (ispé3né nasazeny na
redlného robota, pficemi se ukazal byt velmi funkénim. Diléim dkolem bylo téZ v simulacich s robotem vyskotit do
vzduchu. Pro tento G&el bylo nutné si nastudovat pokro¢ilé techniky z oblasti optimalizace trajektorii pro hybridni
dynamické systémy (hybridnich proto, Ze robot je bud na zemi nebo ve vzduchu). Tento nesnadny cikol byl také
Gsp&3né spinén. Postup préce je v textu rozumné struéné a srozumitelné zdokumentovan. Z vyie uvedeného je

v v v

patrné, Ze student prokazal schopnost samostatné fesit sloZité problémy.

PfedloZenou zavére¢nou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Datum: 24.1.2021 Podpis:
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Posudek oponenta diplomové prace

Jméno studenta: Adam Kollar¢ik

Nazev prace: Modelovani a fizeni dvounohého kolového robotu
Klasifikace: 90b, A (vyborné / excellent)

Slovni hodnoceni:

v

formalni a jazykova uroven prace:

Prace je formaln€ na velmi vysoké irovni véetné sazby rovnic, ¢islovani atd. Snad jen
nékolik popisi obrazki (napi. 1.2) by mohlo byt vystiZznéjSich. Velmi ocefiuji volbu
anglického jazyka, i kdyZ je to patmé na pracovidti CVUT standardem. V praci jsou sice
nékteré gramatické chyby, ale tomu se lze u tak rozsédhlého cizojazyéného textu té€zko
vyhnout. Nicméné pokud by se diplomant rozhodl napf. publikovat vysledky ve formé
védeckého ¢lanku, doporuéil bych findlni jazykovou korekturu.

struktura a ¢lenéni prace:

Clenéni prace je piehledné, od Gvodu pres tvorbu modelu a simulace aZ po névrh vlastniho
tfizeni a redlné experimenty. JiZ z ivodniho obsahu si 1ze uéinit pfedstavu o myslenkovém
toku celé prace. Pouze volba podkapitol ¢asti 3 je trochu matouci (,,Jumping Maneuver®
jako podkapitola ,,Control System*). Césti 3.1.1 a 3.1.2 tematicky zapadaji spiSe do kapitoly

2 (modelovani a simulace). V tvodni &asti chybi detailnéj$i informace o obecném principu
navrhu fizeni s rekonstruktorem stavu, linearizaci, atd.

piehled dostupné literatury a relevantnich zdroji:

Autor uvadi seznam 17ti referenci zahmujicich knihy, védecké ¢lanky na konferencich 1
v ¢asopisech. I kdyZ seznam jist€ neni vyCerpavajici, pro DP je zcela adekvatni. Reference
nicméné mohly byt podrobnéji analyzovény a zhodnoceny (klady, zapory) pravé v uvodni
¢asti. Zajimavé by bylo explicitné zminit vztah k pfedchozim vyzkumnym aktivitim na
pracovisti, je-li ngjaky, a to v€etné publikaci.

zpusob feSeni a tviiréi zpracovani

Celkové zpisob fefeni odpovida modermnimu navrhu fizeni na zdklad€ modelu. Diplomant
v praci obsabl znafnou Cast problematiky navrhu zpétné vazby (SW, HW, sensory,
komunikace). Vlastni kreativni pfinos autora he ziejmy. K samotnému zpracovani mam

celou fadu drobnych otazek, které necht’ jsou vnimany spise jako podnéty pro dalsi praci a
otazky do diskuze:

1. Volba platformy Gazebo je v pofadku. Nicméneé co se ty¢e ko-simulace se Simulinkem,
mohlo by byt uZite¢né prozkoumat napt. podporu standardu FMU, jenz dnes ,,propojuje”
mnoho simulaénich SW. Mohl by byt uzite¢ny?

2. Byly n&jaké problémy pfi ladéni parametrii modelu (tj. dosaZeni dostate€né shody modelu
s realitou)? Napf. uvaZovani stejného tfeni ve viech ,jointech” by mohlo vnaSet nepfesnosti.
U systémi typu inverznich kyvadel je toto ¢asto zasadni problém.

3. Autor se odvolava na robot Ascento. Byla pfevzata pouze topologie ¢i dal§i parametry jako
rozméry, hmotnosti, atd.?



4.

3.

Bylo by zajimavé trochu vice rozebrat principy WBC a porovnat implementa&ni néroky ve
smyslu HW, SW, atd se zvolenym fizenim.

V uvodu je zminéno, Ze signaly jsou filtrovany low-pass filtrem. Je toto feSeni optimalni ve
spojeni s Kalmanovym filtrem? Obrazek se systémovou blokovou architekturou celého
systému fizeni a komunikace by pomohl véci 1épe objasnit.

Byla zmin¢na $itka pidsma regulaéni smycky 1kHz. Bylo by zajimavé analyzovat systém
t¢Z ve frekvencni oblasti (napt. Bodeho grafy). U Fizeni sloZit&jich nestabilnich systémi
jsou kli¢ové pro zajisténi dostatetné robustnosti.

Byly platformy Teensy a ODROID dostate&né vykonné pro danou aplikaci? Bude mozné
algoritmy dale roz§ifovat a zesloZit'ovat?

v rozsah realizace:

Domnivam se, Ze tematicky rozsah prace je znaény, ptekradujici bézné pozadavky na DP.

v splnéni zadani: Spinil

jméno autora posudku: Ing. Martin Cech, Ph.D. (ZCU v Plzni)

datum a misto: 20.1.2021, Plzent
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