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Il. HODNOCEN( JEDNOTLIVYCH KRITERIT
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Zadani Lpiumerne naroéné |

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvéreéné prdce.

Cilem préce bylo vylepsit jednu ze zikladnich metod pro randomizované planovani pohybu. Vzhledem k uvaZovanému
scénafi (planovani pohybu 3D objektd), ktery Ize povaZovat za zakladni v oborli planovani pohybu, se jednd o priimé&rné
narotné téma.

Spinéni zadani [ 'splnéno ]

Posudte, zda predloZend zdvéreénd préce splfiuje zaddnr. V komentdfi pfipadné uvedte body zaddni které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddnf roziifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a

- ive

pfipadné i pficiny jednotlivych nedostatkd.
Zadani bylo splnéno.

Aktivita a samostatnost pFi zpracovani prace 1 ‘& dobfe

i

Posudte, zda byl student béhem feSeni aktivni, zda dodrzoval dohodnuté terminy, jestli své Fesen pribéine konzultoval a zdg
byl na konzultace dostatecné pfipraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvire( prdce.

Student na tématu zacal pracovat jesté v dobé, kdy jsem byl v zahranié a prvni ¢ast prace jsme konzultovali po mailu, V této
dobé pracoval celkem rychle a implementoval viechny potfebné podpiirné metody (detekce kolizi, atd.). Myslim, Ze
implementace existujicich metod mu jde velmi dobfe. Po mém navratu student pravideln& dochazel na konzultace. B&hem
konzultaci navrhl nékolik modifikaci algoritmu RRT, ale v tomto ohledu moh! byt kreativnéj3i, pfichazet s vice napady, neCekat
aZ na mé hodnoceni a nékteré z nich {idedIné viechny) rovnou vyzkouset.

|C-dobre

Posudte droveri odbornosti zdvéreéné prdce, vyusiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuziti podklads a dat
ziskanych z praxe.

Student navrhl roziifeni metody RRT, implementoval ho a experimentainé ovéfil. Myilenka navrieného roziifenf spociva v
adaptaci oblasti kolem cilového stavu, kde se vzorkuje s vyS3i pravdépodobnosti. Navrienou metodu porovnal s nékolika
state-of-the-art metodami a na vybranych scénéfich ukazal jeji vyhody/nevyhody. Metodu otestoval té3 na 3D modelech
proteind. Otestovani na proteinovych datech je v praci popsana celkem stru€né, aviak to bylo zplisobenou H m, Ze jsem
pozdé dodal potfebna data a student mél méné fasu na zpracovani jejich vysledkil, proto tuto krat¥f &st studentovi
nevytykam.

Vzhledem celkovému Easu, ktery mél student k dispozici na vypracovéni BP, Je viak navriené feseni celkem jednoduché.
Misto uvazovani pouze jedné oblasti s vy33i pravdépodobnosti generovani vzorka mohl napfr. vyuzit vice oblasti, ménit jejich
tvar/distribuci atd. Modifikaci Ize najit spoustu. B&hem kanzultacl jsme diskutovali vice variant rozsifen/, aviak student
nakonec implementoval jen tuto zakladnf (z mého pohledu tu nejjednodussf) variantu. Na praci ocefiuji provedené
experimenty. Algoritmy jsou porovnany nejen z hlediska Zasty a kvality nalezeného fedeni, ale také s ohledem na Uspéinost
(spolehlivost). Algoritmy jsou porovnany férové. Metoda navriena studentem obsahuje dva parametry, které je tfeba naladit.
Z uvedenych experiment(l jednoznaéné nevyplyva, jak tyto parametry nastavit, co3 povaiuji za nevvhodu tohoto feteni.

Odborna troven
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Formalni a jazykova troven, rozsah prace 'C-dobre

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpisti obsazenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace je psana anglicky na velmi dobré Grovni, text je dopinén o p&kné obrézky, jejichi pfiprava jisté zabrala spoustu Casu.
Zv|&3t pekné je provedeno grafické porovnani metod. Typograficky je prace v pofadku. PFesto Ize v textu najit nékolik slabsich
mist.

Cast ,Kinodynamic planning” (str. 7 dole) by bylo mo#né Gpln& vypustit, nebot predlofena prace se tomuto typu planovani
nevénuje. TéZ definice metriky a jejich viastnosti (str. 5) by bylo moZné vynechat, jedna se o obecné znamé vlastnosti.
Naopak, na zatatku Zasti 2.3 (str. 7) chybi definice mnoZiny C_free. P¥i popisu algoritm( je nejprve slovné uveden struény
nastin algoritmu, pak nasleduje pseudokéd a poté jesté seznam hlavnich krokd algoritmu (viz napf. sekce 3.3.1, str. 14 a 15).
Seznam krok( algoritmu bylo $lo jiZ vypustit, nebo |épe popsat v textu, protoie takto pouze kopiruje pseudokéd.

V algoritmu PRM (Alg. 1, str. 15) je nutné vysvétlit metodu ,x isFeasible” (Fadek 8, Alg. 1, str. 15). Pokud byto znamenalo, e
stav x je bezkolizni a zarovef jsou u néj spinény omezujici podminky, tak je tuto podminku moZno vyjmout, nebot v PRM
grafu jsou viechy uzly ,feasible”. V takovém piipadé by uvedend implementace PRM nefungovala. Porot usuzuji, 7e ,x is
feasible" bude znamenat néco jiného a je tedy tfeba uvést co.

Vybér zdroju, korektnost citaci LB - velmi dobre

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivdni studijnich materidlii k feseni zdvéreéné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovéfte, zda jsou viechny prevzaté prvky Fadné odliteny od
vlastnich vysledk(i a Uvah, zda nedoslo k porusen( citaénr etiky a zda jsou bibliografické citace tipiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Préce obsahuje reference na vybrané state-of-the-art metody, vybér je korektni, jeho rozsah odpovida rozsahu BP. Citace jsou
pouZity spravné. Pouze je tfeba dat pozor na spravné vysézeni spec. symbolli a mezer v nazvech pracf, nap¥. jméno price [32]
neni ,Ano (n log n) algorithm....%, ale ,An O(n log n) algorithm...".

Dal3i komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysiedka zdvérecné prdce, napf. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programoveého vytvoreného fedeni, publikacnim vystuplim, experimentdini zruénosti apod.
VloZte komentaF (nepovinné hodnocent).

11l. CELKOVE HODNOCENF A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnocent.

Otdzka: Experimenty byly provedeny mimo jiné s algoritmem RRT”, ktery je ,asymptotically optimal”. Boxplot
délek trajektorii nalezenych algoritmem RRT* na scéndfi ,obstacles 2" (Obr. 5.11, str. 32) ukazuje, Ze RRT* ne vidy
nalezl optimdini trajektorii. Viysvétlete, é&im je to zplisobeno.

Prdce splfiuje zadadni. Vzhledem k dobé, kterou mél student na jeji vypracovdni by zvolené feseni mohio byt vice
propracované, nez pouze jednoduché vzorkovdni z jedné kruhové oblasti.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném [ “4opre.
Datum: ]26/1 3/1 g Podpis:
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Prace popisuje novou variantu vzorkovaciho plénovaciho algoritmu RRT, ktera nahrazuje rov-
nomeérné vzorkovani takovym vzorkovanim, ktery preferuje vzorky v okoli cilové konfigurace.
Rozsffenf zachovévd vlastnosti klasického RRT, protoze velikost okolf cflové konfigurace se dy-
namicky mén{ a v extrémnim pfipadé pokryje celé prostiedi a algoritmus se za¢ne chovat stejné
jako klasické RRT.

Jazkové troveii price je dobrd, vyskytuji se neobratné formulace, obgas nevhodny slovosled.
Citelnost prace by mohla byt lepsi, obtas by pomohlo jiné fazenf vét & odstavein. Béhem éleni
prace jsem se musel nékolikrét vracet k pfeétenému textu, abych si ujasnil vyznam, & ovéFil kontext
aktudlné cteného sdéleni. Obéas jsou v praci tvrzend, které jsou bez dalsiho zavadéjici. Jako piiklad
bych uvedl v sekei 4.2 tvrzeni, Ze existuje celd skupina optimélnich pladnovaéii vyuzdvajicich RRT.
Déle v textu {0 5 stran pozdéji) se teprve spravné definuje, Ze se jedns o asymptoticky optimélni
plédnovace.

Préce je délena do 6 kapitol. Kapitola 2 je spise definice pojmi nez analyza problému. Kapitoly
3 a 4 popisujf soucasny stav problematiky a mohly by byt slouceny do jedné. Naopak kapitolu 5
bych rozdélil do dvou, popis metody a experimentéln{ vysledky.

Cést popisujici soutasny stav problematiky. zejména #ast vzorkovachich algoritmi, je pojata
ve vhodném zdbéru i do vhodné hloubky. Popis algoritm( nenf zbytetné podrobny, ale umoziuje
pochopeni jejich funkee. I zde se najdou nedostatky. jako tieba obrizek 4.6, ktery neilustruje
popisovany algoritmus RRT-blossom pFflis dobfe. dokonce mi pfijde, Ze je v ném chyba.

Bohuzel se vyskytuji véené chyby i v &dsti popisujici vlastni pifnos. Algoritmus 7 je chybneé
popsén, protoze pokud plati definice 5.1 funkce SET_RADIUS. nemiize nikdy dojit k zméné ve-
likosti kruZnice kolem cilového bodu. Polomér kruznice se dle definice 5.1 meén{ pouze, pokud
kmoda = 0, zdroveii na 4 fadku algoritmu 7, pokud je splnéna tato podminka, a i b jsou nastaveny
na nulu, takze dle 5.1 se polomér nezméni.

Obrézek 5.2 ukazuje, jako nejlepsf kombinaci parametrii o = 10 a B = 0.8 s vyslednou hodnotou
221. Student ve vyhodnoceni deklaruje jako nejlepsi kombinaci e = 10a 8 = 0.1, oviem s hodnotou
370.

Vysledky experimentti jsou zajimavé a navrzny algoritmus RRT-Sphere ma rozhodné misto
ve védeckém svété. Zejména pokud je tieba rychle resit problematiku, kde konfiguraén{ prostor
obsahuje 1izké hrdla.

Otazky k obhajobe:
e Jaky je spravny algoritmus 77
e Je moiné vysvétlit nesoulad mezi obrizkem 5.2 a tvrzenim v textu, zejména s ohledem na
pouziti téchto parametrii v experimentech?
Vzhledem k vyse uvedenému, navrhuji préci hodnotit stupné&m

C dobfe.

V Praze dne 8. 6. 2018 Ing. Karel Kosnar Ph.D.






