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Jméno autora: Minh Thao Nguyenova

Typ préace: bakalarska

Fakulta/Ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)

Katedra/ustav: Katedra Fidici techniky

Vedouci préce: Doc. Ing. Jan Faigl, Ph.D. a Ing. Petr Cizek

Pracovisté vedouciho prace: Katedra poditacl

Il. HODNOCENI{ JEDNOTLIVYCH KRITERII

Zadani mimoradné narolné
Hodnoceni ndroé¢nosti zadani zdvérecné préce.

PfedloZend prace se zabyvad navrhem a modelovanim vé&rohodné simulace Sestinohych kracejicich robotl.
V Gloze modelovani je kladem daraz na vérohodnost proprioceptivnich méfeni, kterd jsou didlezitym
ukazatelem efektivity pohybu robotu zejména v nerovném prostfedi. Prace je primarné zaméfena na
simulaci pohybu robotu, ale zarover pfedpokladd i navrh nového Sestinohého kralejiciho robotu, na kterém
je ofekdvano, Zze bude metodika vérohodné simulace ovéfena. Zadani préce povazujeme za mimoradné
narocné, nebot fedeni vyZaduje kombinaci jak softwarového Feeni, tak hardwarové realizace.

Splnéni zadani spinéno

Posudte, zda pfedloZend zdvérecnd price splfiuje zaddni. V komentdii pfipadné uvedte body zadani, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je préce oproti zadani rozsitena. Nebylo-li zadéni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost,
dopady a ptipadné i pfic¢iny jednotlivych nedostatkd.

V praci se podafilo vytvofit metodiku vytvofeni vérohodného simulaéniho modelu Sestinohych kracejicich
robotl. Metodika byla nejprve ovéfena na star$im typu robotu. Nasledné studentka sestavila prototyp
nového robotu, na kterém byla metodika rovnéZ aplikovana. Zadani proto povaZujeme za bezezbytku
spiné&né. Nad rdmec zadani se studentce podafilo vysledky modelovéni starsiho typu robotu konsolidovat
v podobé konferenéniho piispévku na konferenci ,2018 Modelling and Simulation for Autonomous System

(MESAS 2018)."

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A -vyborné

Posudte, zda byl student b&hem Fedeni aktivni, zda dodrfoval dohodnuté terminy, jestii své feseni prabéZné konzultoval
a zda byl na konzultace dostateéné pfipraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci préce.

B&hem Fedeni bakaldiské préace studentka pracovala samostatné a vzdy byla velmi dobfe pfipravena na
pravideiné konzultace a to jak technického charaktery, tak konzultace pfi vlastnim psani textu préce.

Odborna urovei A -vyborné

Posudte tUrovefi odbornosti zdvérecné préce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

V préci navrzené fedeni vychdzi z detailniho nastudovani a porozuméni principu fungovani simulacniho
prostfedi a navrzend metodika vhodné skidda a ovéfuje dil¢l bloky simulace. S ohledem na komplexnost
problematiky, demonstruji dosaZené vysledky nejen efektivni vyuZiti existujicich zdrojl a ziskanych znalosti
z odborné literatury, ale také detailni porozuméni problematice.

Formaini a jazykova droven, rozsah prace B - velmi dobfe

Posudte sprévnost pouZivani formalnich zdpisti obsaZenych v préci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Rozsah price odpovidd charakteru bakalaiské prace. Text je dobfe strukturovany a vhodné dopinény
obrézky a ilustracemi. PfestoZe prace obsahuje fadu pfeklepd, vyrazné nesnizuji Ctivost ani srozumitelnost
textu. Nicméné text by zaslouZil vice pozornosti.
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Vybér zdrojl, korektnost citaci A - vwborné

Vyjddfete se k aktivité studenta pfi ziskdvéni a vyuZivéni studijnich materidld k fefeni zdvérecné préce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovéite, zda jsou viechny pfevzaté prvky fddné
odliseny od vlastnich vysledkd a (vah, zda nedodlo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace Uplné a v
souladu s citacnimi zvyklostmi a normami.

Prace vychazi z aktudini literatury a dostupné technické dokumentace pouZitych FeSeni. Viechny relevantni
zdroje jsou fadné citovany.

| Dal3i komentaFe a hodnocenf
Vyjddrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysiedkt zévéreéné préce, napf. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni
a funkcnosti technického nebo programového vytvofeného Feseni publikadnim vystupim, experimentdini zruénosti
apod.

Studentka v ramci fe3eni bakalafské prace realizovala komplexni simula&ni model, ktery poskytuje vysokou
miru vérohodnosti a umoZfiuje pfimo pouZit algoritmy v simulovaném i realném prostfedim bez nutnosti
opétovného ladén( parametrd algoritmd na redlném robotu. Kromé jiz zmin&né konfereneni publikace na
MESAS 2018, kterou studentka sama pfipravila, bylo testovani v bakaldfské préci vytvofeném modelu
klicovou sou&ésti publikace ,Petr CiZek and Jan Faigl: Self-supervised learning of the biologically-inspired
obstacle avoidance of hexapod walking robot. Bicinspiration & Biomimetics , 2079." Déle je vytvorfeny
simulacni model aktivné vyuZivdn ve vyuce magisterského predmétu Uméld inteligence v robotice
(B4M36UIR)." Z téchto dlivodu neméme pochyb o daldim vyuZiti v praci vytvofeného simulaéniho modelu
Sestinohych kré&ejicich robotd v rdmci vyzkumnych a vyukovych aktivit Laboratofe vypodetni robotiky.

1. CELKOVE HODNOCEN{ A NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zdvérecné préce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnocent.,

Vramci své bakaldfské prace studentka navrhla komplexni simula&ni model star&iho robotu, ale i
model zcela nového, v praci navrzeného, Sestinohého kra&ejictho robotu. Vytvofeny v&rohodny
model umoZfiuje pfenéset algoritmy pfimo mezi simulovanym a redlnym prostfedim bez nutnosti
opétovného ladéni parametrd. Praci proto povazujeme za velmi povedenou a studentka rozhodn&
prokazala schopnost samostatného nastudovani problematiky, ndvrhu vhodné metodiky
vyhodnoceni redlnych senzorickych dat a také experimentdinich scénafl. Rovné? prokazala
schopnost prezentace vysledkd svého snaZeni ve vlastnim textu bakalaiské prace. Nad rdmec
prace studentka konsolidovala &ast vysledkd v konferenéni publikaci MESAS 2018, a vysledky jeji
prace jsou aktivné vyuzivany v rémci vyzkumnych aktivit Laboratofe vypocetni robotiky i ve vyuce.

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotime klasifikaénim stupn&m A - vyborné.

Datum: 9.6.2019 Podpis:
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I. IDENTIFIKACNI UDAJE

Nazev prace: High-Fidelity Modeling of Hexapod Walking Robot Locomotion
Jméno autora: Nguyen Minh Thao

Typ price: bakalaiska

Fakulta/dstav: Fakulta elektrotechnicka

Katedra/ustav: Katedra poditaél

Oponent prace: Ing. Vojtéch Vonasek, Ph.D.

Pracovisté oponenta praice: Katedra kybernetiky

1l. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani narocnéjsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvérecné prdce.

Cilem bakalaFské prace bylo vytvofit model Sestinohého robota pro realistickou simulaci, vytvofit robota s pouZitim 3D tisku a
porovnat lokomoci realného a simulovaného robota. Téma je velmi dobfe zvoleno, je aktualni a na bakalaiskou praci docela
naroéné.

SpInéni zadani spinéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splfiuje zaddni, V komentdfi pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pripadné i piiciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo spinéno.

Zvoleny postup feseni vynikajici

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Hlavni Cast prace je vytvareni realistického simulaéného modelu robota. Jednotlivé ¢asti robota byly modelovany v CADu a
pro simulaci v prostiedi V-REP byly zvladt modelovany objekty pro hmotnost a vypo&et kolizi, dale byly jednotlivé ¢asti
propojeny kloubovymi spoji, které jsou ovladany jednoduchym P-kontrolerem, jehoZ parametry byly nastaveny porovnanim s

redlnym robotem. Tento postup je spravny. Zajimavé je pouZiti vypottu static-stress pro modely nohou.

Odborna droveni A-vwyborné

Posudte troveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladii a dat
ziskanych z praxe.

Prace kombinuje fadu znalosti {tvorba modelt v simulatoru, modelovéani v CAD, programovani, implementaci komunikaénich
protokolil, nastavovan( regulatord) a studentka prokazala, Ze se ve viech téchto oblastech snadno vyzna.

Formalni a jazykova Groven, rozsah price A-vyborné

Posudte sprdvnost pouzivdni formdlnich zdpisii obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Prace je psana anglicky, béhem ¢teni jsem nenasel jedinou gramatickou chybu nebo pieklep. Text je vhodné a logicky &lenén
do kapitol, které na sebe plynule navazuji. Vie je dopln&no moc p&knymi obrazky a ilustracemi. Typograficky je price na
velmi dobré Grovni, taktéZ zpracovani grafti, které maji jednotny styl, je vynikajici. Cist tuto praci byl opravdu pozitek.

Vybér zdroja, korektnost citaci A-vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivdni studijnich materidl k Feseni zdvéreéné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovéfte, zda jsou viechny pFevzaté prvky Fddné odliseny od
vlastnich vysledki a tivah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace tipIné a v souladu s citaénimi
zvyklostmi a normami.

Prehled literatury, ktery je uveden v kapitole 3 je sice jen na dvé strany, ale zahrnuiji relevantni literaturu. Citované ¢lanky

1/2




CvVuT POSUDEK OPONENTA
ZAVERECNE PRACE

CESKE VYSOKE
UCENT TECHNICRE
V PRAZE

isou dobfe, byt strucné, popsany. Modelovani sloitych robotickych systému bylo dale popsano napt. v oblasti modularni
robotiky nebo tvorby tzv. grasping-device robotickych manipulatord, ale to jsou oblasti jiz vice vzdalené predmétu prace.
Vybér literatury jako spravny.

Dalsi komentéie a hodnoceni

Vyjddrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledkii zdvére¢né prdce, napf. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k tirovni
funkénosti technického nebo programového vytvoreného feseni, publikaénim vystuptim, experimentdini zruénosti apod.
VloZte komentaf (nepovinné hodnoceni).

ll. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pii obhajobé zdvéreéné prdce pred komisi,

Otdzky:

1. V é&dsti 5.2.3. (str. 21) piSete: ,Although V-REP supports importing mesh objects, geometric simplifications were
necessary to perform the simulation.” MiZete vysvétlit, jaké geometrické zjednoduseni bylo pousito? Miizete
ukdzat, jak byly piidéleny hmotnosti témto meshiim (nebo jejich zjednoduseni)?

2. Chovani simulovaného a rediného robotu je porovndno pouze na zdkladé proprioceptivnich senzor, tj. na
zdkladé shody pohybu nohou/jejich kloubti (sekce 7.2.3, str. 33). PFesny pohyb jednotlivych nohou (tj. simulace
odpovidd realité) viak je5té nezarucuje, Ze se cely robot pohybuje v simulaci stejné jako v realité, nebot tento
pohyb je zdvisly napf. na presnosti modelu tfeni mezi robotem a povrchem. MiiZete ukdzat, jak se pohybuje
simulovany robot vs. redliny robot na roviné?

PredloZenou zavére¢nou praci hodnotim klasifikaénim stupném A-vyborné

Datum: 10. ¢ervna 2019 Podpis:
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