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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani naro¢néjsi

Hodnoceni ndro¢nosti zaddni zévéreéné prace. - _

Cilem prace bylo implementovat metody pro zpracovani senzorickych dat z LIDARu ve formé mraéna badﬁ, reb'r'ézento'vét
tato data ve formé vhodné pro planovani trajektorii a integrovat vée se stavajicim systémem pro Fizenf pohybu autonomnich
bezpilotnich prostfedka.

Préce byla prakticky zamérend, cilem neby! vyvoj novych metod, ale integrace f'ady stavajicich pfistupd a metod a jejich
ovéfeni v experimentech na redlnych datech.

Pravé vzhledem k t&mto robotickym experimentdm hodnotim zadani jako narocnéjsi.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce spliiuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozéifena. Nebylo-li zadéni zcela spinéne, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i pficiny jednotlivych nedostatku. o o B - o

VZechny cile vyty€eneé v zadéni byly splnény. Autor integroval viechny nezbytné senzory na mobilni platformu, '
implementoval metody pro zpracovani senzarickych dat s vyugitim volné dostupnych knihoven a nastroju, upravil planovaci
algoritmy dostupné v existujicim systému TAF vyuZivaném na katedre pocitald a funkinost ovéfil Fadou experiment(

v simulaci i redlném prostredi.

Aktivita a samostatnost pFi zpracovani prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem Feseni aktivni, zda dodrioval dohodnuté terminy, jestli své Fedeni pribéiné konzultoval a zda
byl na konzultace dostateéné plipraven. Posudte schopnost studenta samostatné tviréi prace.

Autor se praci vénoval dlouhodobé v rdmci studentské odborné Cinnosti. Pfi feseni byl aktivni, sarhostatm} a dokazal sam
navrhnout a implementovat viechny nezbytné Easti feteni. Rozsah experimentil provedenych s robotickou platformou
pFekrotil rozsah obvykly u bakalafskych praci.

Odborna aroven B - velmi dobfe

Posudte troveri odbornosti zdvérecné préce, vyuiiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladd a dat
ziskanych z praxe.

Prace je prakticky zamé&Fend, autor vyuila znalosti z Fady oblasti, zejména pak robotiky a informatiky a odborné zpracoval
téma na kvalitni Grovni. Autor vyhledal a nasledné poutil Fadu softwarovych nastroj vhodnych pro Feeni problému,
konkrétné pak knihovny OctoMap, Point Cloud Library (PCL) a rozsifujici moduly a Flexible Collision Library. V3echny dokazal
zatlenit do stavajiciho softwarového projektu. Dokazal se zorientovat v cizim kédu a rozsifit ho.

K préci mam pouze nékolik pfipominek. V praci bych uvital blokové schéma softwarové architektury vytvofeného systému.
Z popisu neni zcela ziejmé, které E4sti autor implementoval samostatné, jaké funkce zajituji knihovny a moduly tfetich
stran a jak je vie integrovano do existujiciho systému TAF,

Formdlni a jazykova uroven, rozsah prace A -vyborné
Posudte sprdvnost pouZivéni formdinich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a Jazykovou strdanku.
Prace je po formalni strance kvalitné zZpracovana, obsahuje viechny nalesité €asti, je vhodné ¢lenéna do kapitol a sekcf.
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Typograficky i jazykové je na vysoké Grovni. Prace je'h'apséna v anglickém jazyce, obsahuje malé mno?stvi gramatickych chyb

a pFeklepil. Rozsah préce odpovida poZadavkim kladenym na bakalaFské prace. N

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta p#i ziskdvdni a vyuZivdni studijnich materidl k feieni zdvéreéné prace. Charakterizujte vhér
prament. Posudte, zda student vyusil v§echny relevantni zdroje. Ovéfte, zda jsou viechny pfevzaté prvky fadné odliseny od
viastnich vysledkii a dvah, zda nedosio k poruseni citaéni etiky a zdo jsou bibliografické citace uplné a v souladu s citacnimi
2vyklostmi a normami. : . - ‘ o B .

Zdroje odkazované v préci jsou tvofené zejména literaturou zaméfenou na teorii planovacich algoritfhd a zpﬂébubﬁ
reprezentace prekaZek a prace s nimi. Dale pak manudly k vyuZivanym zatizenim a pouZitym knihovnam. Pougité zdroje jsou
v préci fadné citovany.

Dalsi komentdfe a hodnocenfi

Vyjadrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledkd zavérecné prdce, napf. k Urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného fedeni, publikaénim vystupim, experimentdlini zruénosti apod.
Mimo znalosti v softwarové oblasti autor prakticky realizoval i osazeni viech hardwarovych moduld na robotickou
platformu, proved] jejich vzajemnou integraci a konfiguraci. Tato platforma se ukazala jako velmi ufite¢na a bude dale
vyuZivana v ramci vyzkumnych projektd na katedfe pocitatd.

1. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnocen,

Vechny cile vytyfené v zadani préace byly splnény. S pFistupem autora a kvalitou odvedené préce jsem velmi
spokojeny.

Pfi obhajobé doporutuji poloZit autorovi nasledujici dotaz:

1. MiZete popsat, jakym zplisobem by se choval algoritmus pro segmentaci povrchu v pfipadé, Ze by se
vozidlo nepohybovalo po hladké betonové plose, ale ve zvinéném terénu? Jakym zplsobem by bylo
moZné v tomto pfipadé povrch detekovat?

PfedloZenou zévére¢nou praci hodnotim klasifikagnim stupném A -vyborné.

Datum: 15.6.2016 Podpis: Milan Rollo %”,
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v

Zadani narotnéjsi

Zaddani zavéreéné prace povaZuji za narofnéjsl. Hlavnim zdrojem problém( je préce s redlnym robotem a provddéni redlnych
experiment(, které jsou casové narocné a jejich vyhodnoceni nebyva jednoduché, coz je ddno omezenymi vypocetnimi
mozZnostmi samotného robota, které implikuji omezené moZnosti sbéru dat k ndslednému vyhodnoceni.

Splnéni zadani splnéno

"V ramei pfealo"ieﬁ—é—pra'f:e b"\'(Tym\Eechny "B"S”Jy zadani splnérmtmy. Ocenuji hlavné bFSGEEeHFhékolikamréé‘lny'fch experimentd
s robotem.

Zvoleny postup FeSeni spravny

Prace je inZenyrského charakteru. Hlavnimi dosazenymi vysledky jsou stavba autonomni robotické platformy a jeji oZiveni. A
déle pak zpracovdni senzorickych dat pomoci knihoven a integrace nového planovace s detekci prekdzek do pouZivaného
navigaéniho frameworku. Zvolené postupy Fedeni jsou v principu spravné, jejich vybér viak plsobf spiSe nahodile, nebot
chybi dikladn&j3f odlvodnéni pouZiti konkrétnich feseni, coZ souvisi s velmi slabou reser3ni ¢asti prace. Samotné postupy
fedeni by také méli byt v textu detailnéji rozvedeny (pf. RRT*, segmentace zemni roviny, kalibrace offsetu RTK GPS a

LiDARu).

Odborna urovei C - dobfe

Urovefi pouZitych postupt Fedent (viz pfedchozi bod hodnoceni) je pfiméFena. Teoreticky popis FeSeni ale postrada nékteré
dilezité detaily. Jmenovité, nékteré z pouZitych algoritmd jsou zaloZeny na knihovnich funkcich a nejsou v textu dostatecné
popsany. Dikladnéjsi popis pouZitych metod bych ofekaval u kapitol 6, 7 a 8. Konkrétné u sekci 6.1 (Kolik bodl se pfi
segmentaci zemni roviny pouZivd? Dochazi k lokalni optimalizaci? Jak se projevuji parametry s, v, a?), 6.2 {Rozvedeni rovnic
3 a 4 pfipadné odkaz na literaturu.), 6.3 (Jak funguje vypocet detekce kolizi s Octomap?), 7.2.2 (Rozsifeni popisu RRT*. Jak se
sampluje? Jak vypadd model bezpilotniho prostiedku?), 8.2 {Jak se opravuje pointcloud?), 8.3.2 (Jakym zplsobem je

simulovdn senzoricky vstup?).

Formalni a jazykova Groven, rozsah prace C - dobie

Oceﬁuji,—ie prace je psana v anglickém jazyce. BohuZel pfedloZeny text obsahuje Fadu gramatickych chyb a pfeklepd. Sekce
2.2 tvofl souhrn pouZité metody a nikoli reSer3ni ¢&st, Méla by tedy byt bud’ sougdsti Gvodu, nebo v sekci vénujici se
samotnému navrhu Feseni. Kapitoly 5 a 6 maji znaény pfekryv a bylo by vhodné je spojit do jedné obsahlejsi. Obrazky 3.5,
3.6, 3.7 nejsou referencovény z textu.
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Vybér zdrojii, korektnost citacf C - dobfe

V pfedloZené prici je dle mého nazoru vybér a hlavné pouzitf relevantnich zdrojli nedostacujici. Prace obsahuje fadu tvrzenf
a witd, které by bylo dobré podpofit relevantnimi citacemi. ReSer3ni &st préce je slaba. Chybi porovnéni riiznych metod
pro venkovni navigaci, zpracovéni dat z laserového skeneru nebo plénovacich algoritmi. Citace &asto nejsou u daného
klicového pojmu, ale a% na konci véty/odstavce nebo jinde v textu (pf. citace OctoMap, RRT).

1. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Vramci pfedloZené zavéreéné prace lze identifikovat dva hlavni bloky. Prvnim je stavba a oZiveni pozemnf
robotické platformy, kters vyZaduje oZiveni viech dilgich soudssti a implementaci rozhranni pro komunikaci s
nimi. Druhym je integrace pldnovaée a algoritmu vyhybani se kolizim do prostiedi pouifvaného naviga&niho
frameworku. Zde je nutné predzpracovat senzoricks data a provést senzorickou flizi nasledovanou samotnym
planovénim. Z textu préce vyplyvi, e se student musel potykat s mnoZstvim dil&ich problému, které vyvstavaji a3
pfi redinych experimentech a byl schopen je fesit. Aviak nedostategné Popisy pouZitych metod, chybdjici
porovnédni metod a tedy jasné od(vodnéni pro poufiti konkrétnich Feseni, slabs reserni &4st préce a znac¢né
mnoZstvi formdlnich chyb v textu a pouZitych citacich vedou k celkové primérnému hodnoceni prace.

V ramci chybéjiciho popisu Fesenf bych mél dvé dopliiujici otdzky:
1) Vysvétlete, jak funguje segmentace zemni roviny. Jaké jsou meze pougitelnosti dané metody.

2) Bere implementovany planovaci algoritmus RRT* v tivahu kinematick4 omezeni robotické platformy?

PFedloZenou zavéreénou préaci hodnotim klasifika&nfm stupném C - dobfe.

Datum: 14.6.2016
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