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Téma bakalaiské Vyuziti simulitoru Webots ve vyuce

prace:
Hodnoceni prace: A B C D E F
Hodnoceni:
A —nejlepsi; F - nevyhovujici
1.  Aktudlnost feSen¢ho tématu o
2. Obtiznost zadaného tikolu OO X O O O
3. Splnéni viech bodii zadani O 0O doOX O
4.  Vhodnost zvolené metody feseni 000X O 0O
5. Logické ¢lenéni prace I I I I O~
6.  Urovei jazykového zpracovani O 0O doOX O
7. Formalni uroven prace O Odo0Oo0odX
8.  Préce s literaturou a jeji citace O 0O O X O O
9. Uroved zpracovani teoretické &asti OO o0oodX
10. Kvalita zpracovani praktické ¢asti O doodX
11. Dosazené vysledky prace O Odo0Oo0odX
12. Ptinos prace a jeji vyuziti O doodX

Celkové hodnoceni prace:

Vyslednd zndmka neni primérem vyse uvedenych hodnoceni. Znamku uvede oponent dle svého
uvazeni dle klasifika¢ni stupnice ECTS:

A — vyborng¢, B — velmi dobte, C — dobie, D — uspokojivé, E — dostatecné, F — nedostatecné.
Stupeini F znamend téz ,,nedoporucuji praci k obhajob&®.

PiedloZenou bakalarskou praci nedoporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni
F - nedostatecné.

N Mo

V pripadé hodnoceni stupném ,,F — nedostate¢né* uved’te do piipominek a slovniho vyjadieni
hlavni nedostatky prace a diivody tohoto hodnoceni.

Otazky k obhajobé:

1) Jak nastavite fyzikalni vlastnosti Vami navrzeného robota do podoby vhodné pro redlné
pouzitelnou simulaci chovani (napt. pro krouzek robotiky, kde se ma simulace pouzivat)?

2) Jak mate zajisténo, ze realny robot zvladne splnit pozadavky na fizeni vyplyvajici z regulace -
napf. samotné dosazeni zadané rychlosti vzhledem k jeho momentu setrvacnosti.

3) Popiste/znazornéte chovani robota pii ,,jednoduchém algoritmu®, popsaném Vv kapitole 5.1 v¢etné
moznych neoSetfenych stavl.

4) Podrobné vysvétlete definici PID regulatoru na str. 34 a uved’te, co znamenaji P, I a D slozky

s ohledem na jejich zapis ve Vasem podani.
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5) Popiste postup nastaveni PID reguldtoru v kapitole 5.2 a ukazte v textu prace, kde jste splnil 5.
bod zadani.

DalSi pripominky, vyjadieni, nAméty k obhajobé prace (moZno pokracovat i na dalSi strance):
Predlozena bakalarska prace se zabyva aktudlnim tématem simulace mechanickych struktur,

v tomto piipadé autonomnich mobilnich kolovych robott. Aby byla simulace prakticky pouzitelna,
coz je mimochodem cilem této prace, je nutné urcit dynamické chovani soustavy (alespon jako
celku). V opa¢ném ptipadé je jakakoliv simulace nepouzitelna a stavi se na uroven grafické
animace nehmotnych objektd, kterym je umoznén libovolny pohyb bez ohledu na jejich fyzikalni
vlastnosti. To je bohuzel také ptipad piedloZzené prace.

V abstraktu prace se student ani neobtézoval s odmazanim textu, ktery vygeneroval pouzity
preklada¢ do anglického jazyka, natoz o né€jakou korekturu.

Teoreticka ¢ast se sklada ze 7 stran, z nichz 4 obsahuji popis riznych programovacich jazyki,
udajné pouzivanych v robotice. Jeji formalni zpracovani je na velmi nizké urovni, s velkym
mnozstvim gramatickych chyb a chybici interpunkci, vyplyvajici také pravdépodobné z prekladu
z anglickych zdroju. To dokazuje i mnozstvi v kontextu nesmyslnych formulaci, jako ,,pocitatové
nakladné algoritmy* na str. 14, ,,v boji osvédéena a bezpecna technologie* na str. 18 a mnoho
dalsich. Nehled¢ na pieklepy a chyby je obsah teoretické ¢asti absolutné nevyhovujici standardim
bakalarské prace.

Prakticka Cast se zaobira sestavenim celé simulace, kde si student vystacil s 13 stranami, na kterych
popisuje nastaveni pracovniho prostiedi a sestaveni 3D modelu robota s jeho fizenim. Opomeneme-
li opét zarazejici gramatické a stylistické zpracovani, nejedna se o zadnou simulaci pohybu robota,
nybrz 0 animaci kvadru s 2 valci, jednu primitivni metodou fizeni a jednou nesmysinou PID
regulaci, kde student saim ptiznava, ze nema tuseni o tom, co déla - 0 parametrech regulatoru mluvi
jako o ,,nékterych proménnych* a o jejich nastaveni jako o ,,neustalém testovani a zkouseni®.
Fyziku robota student ignoruje, i kdyz si je moznosti jejiho nastaveni védomy, ale omezuje se pouze
na jakousi volbu je/neni pfitomna. Jeho zjednoduseny model je tedy bez parametrizace fyzikalnich
vlastnosti nepouzitelny jak pro simulacni ucely, tak pro vyuku.

Zavér prace neni tieba ani komentovat, student z mého pohledu nesplnil 2. az 5. bod zadani, protoze
se nejedna o simula¢ni model a uz viibec ne 0 material pouzitelny pti vyuce robotiky, byt na trovni
zakladni $koly. Pfedlozenou praci proto nedoporucuji k obhajobé, protoze jeji formalni i obsahova
stranka je nevyhovujici pro praci vysokoskolského charakteru.

Datum 30. 05. 2022 Podpis oponenta bakalaiské prace



