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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Autor se zabyvéa metodami iterativniho uéeni pro navrh dopiedné vazby v aplikacich fizeni pohybu
mechatronickych systémi. Hlavnim vysledkem je implementace tif riiznych metod a jejich otestovani
a srovnani v simulaénim prostiedi a v experimentech na fyzikalnim systému.

Dosazené vysledky odpovidaji zaddni, kladne hodnotim zejména implementacni ¢ast, kde muse! autor
kombinovat n&kolik programovacich jazyki a vyvojovych prostiedi a kromé samotnych algoritmil
navrhnout celou aplikaci fizeni pohybu v redlném Case.

Méné pozitivné hodnotim Casto laxni pfistup a mensi samostatnost pii vypracovani a dale feSeni vétSiny
{ikolii na posledni chvili. Tyto pfipominky se odraZzi na vysledném hodnoceni prace, kde jsem se pres
kvalitni dosazené vysledky pfiklonil ke znimce "velmi dobfe”.

Dotazy:

1. V ¢éem spatiujete hlavni vyhodu studovanych metod ILC oproti klasickému na modelu zalozenému
navrhu doptedné vazby ?

2. Metoda BF-ILC vy7aduje od navrhafe volbu vhodné sady véhovych funkei pro konstrukei signalu
dopfedné vazby. Diskutujte moznosti volby baze pro oblast mechanickych systémi.

Spinéni bodi zadani X uplng [ eastecné | [] nesplnéno
Doporudeni prace k obhajobé Xano |[]ne
Celkové hodnoceni prace (] viborné velmi dobre [] dobie ] nevyhovél
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