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Hodnoceni ndroénosti zaddnf zdvérecné prdce.

Predlozené bakalaFska prace méla za cil oZiveni platformy pasového robotu, implementace Fidictho systému robotu, systému
mapovani a lokalice, a systému pro planovani trajektorii v mapé&. Zadani je komplexni a vy#aduje viestrannost a schopnost
zorientovat se v mnoha podoborech robotiky. Pro znagnou riiznorodost potfebnych znalosti a dovednosti hodnotim zadani

wevr

jako narocnéjsi.

Splnéni zadani 'spinéno

Posudte, zda predlozend zdvérecnd prdce spliiuje zaddni, V komentdri pFipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddnf zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkul.

Student splnil vSechny body zadani. Nad ramec zadani dale implementoval systém explorace, ktery umoZiuje autonomné
prohledavat prostor za Gi¢elem rozsifeni znaimé mapy,

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace |A - vyborné B |

Posudte, zda byl student béhem feSeni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své FeSeni pribéiné konzultoval a zda
byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prdce.

Student se &innosti vénoval pecllve a samostatné. Pravidelné se dostavoval do Iaboratore kde na projektu pracoval. Praci se
mnou pravidelné& konzultoval. BEhem karantény, v druhém semestru, se praci vénoval doma a postupoval spravné i bez
pravidelnych konzultaci. Zde velmi pozitivn& hodnotim studentovu samosatatnost. Student se sam zorientoval v
problematice mobilni robotiky a byl schopen navrhnout fedeni pro viechny nastalé situace b&hem vyvoje.

Odborna Grovei A - vyborné

Posudte tiroven odbornosti zavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuziti podkiadd a dat
ziskanych z praxe.

Byt prace neposouva hranice v&dy a poznani, je ale velmi dobrou ukazkou vyuZiti stavajicich poznatkil a technologii v
robotice. Jsem potéSen Ze sestaveni autonomniho systému pro navigaci pozemniho robotu v tomto rozsahu je dnes
spinitelny tkol pro studenta bakalaiské etapy studia. JelikoZ student korektné& pracoval s dostupnymi prostiedky a byl
schopen je aplikovan na realny problém, hodnotim odbornou drovef prace vyborné.

Formalni a jazykova droveii, rozsah prace A - vyborné |

Posudte sprdvnost pouZivdni formdinich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Student se rozhod| psat praci v anglickém jazyce, toto hodnnotim pozitivné. Velmi potésen jsem byl s Jazykovou Grovni,
ktera od samého pocatku vyZadovala pouze drobné usmérnéni a korekce. Student praci prikladal k mym komentarum
pravidelné a s pfedstihem. Text je velice Etivy, formaini troveii je dobra a rozsah je adekvatni bakalaiské praci.
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Vybér zdroji, korektnost citaci A - vyborné ‘

Vyjddrete se k aktivité studenta pFi ziskdvdni’ a vyuZivdni studijnich materidlt k FeSeni zdvéreéné prdce. Charakterizujte vybeér
pramentl. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantnr zdroje. Ovéite, zda jsou vSechny pievzaté prvky fddné odliseny od
viastnich vysledkii a tivah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace Upiné a v souladu s citaénimi
zvyklostmi a normami.

Student korektné pracoval s dostupnyml zdrou a poumte materialy korektné cituje.

Dalsi komentare a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledkl zdvéreéné prdce, napr. k rovni teoretickych vysledkd, nebo k vrovni a
funkénosti technického nebo programového vytvofeného Feseni, publikacnim vystuptim, experimentdini zrucnosti apod.

Student projevil vSestrannost a zajem o problém, cenim si jeho pfistupu a Gsili, které bylo dle mého nazoru nad ramec
pozZadavki kladenych studijnimi povinnostmi.

IIl. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

PredloZend bakaldrska prdce byla peélivé vypracovdna a splnila viechny body zaddni, hodnotim ji tedy
klasifikaénim stupném: | A - vyborné.

Datum: 05,3120 Podpis:
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I. IDENTIFIKAGNI UDAJE
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Il. HODNOCENIi JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani \prim&mé naroéné |

Hodnocenfi néroénosti zadanf zgvérecné prace.

Zadani zz zahrnule realizaci vice softwarovych modulli nutnych pro autonomnf fizenf mobilniho robotu, zahrnulici
lokalizaci, planovani, exploraci a ffzeni pohybu, coZ je pomé&mé komplexni Gloha. Zadani navic vyZaduje interakci
s hardwarem robotu a realizaci potfebnych rozhrani. Komplexnost zadani je viak kompenzovana tim, Ze vétsinu

modulil je moZné realizovat existujicimi knihovnami & standardnimi algoritmy.

Spinéni zadani spinéno |

Posudte, zda pfedloZena zavérecnd préce splfiuje zadani. V komentéaii piipadné uvedte body zadéni, které
nebyly zcela spinény, nebo zda je prace oprotl zadani rozsitena. Nebylo-li zadani zcela spinéno, pokuste se
posoudit zavaZnost, dopady a pfipadné i piciny jednotlivych nedostatkd.

Ke spin&nf zadani nemam vyhrad. VSechny poZadované moduly byly lmplementovany a jejich funkce byla

demonstrovana exprerimenty provedenymi na zadaném robotu.

Zvoleny postup Feseni vynikajici |

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody fesent.
Pro autonomni Fizeni robotu byly zvoleny relevantni state-of-the-art metody, které splfiuji funk&ni poZadavky a
zéarovei respektujl vykon instalovaného palubniho pogitage. Lokalizace robotu byla realizovana knihovnou treti

strany. Vétsina ostatnich moduldl byla implementovana studentem s vyuZitim standardnich algoritmg.

Odborna troveh B - velmi dobfe

Posudte trovefi odbornosti zgvérecné prace, vyuZitl znalostf ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti
podkladti a dat ziskanych z praxe.

Jako nejvétsi nedostatek prace povaZuji absenci pokusu o n&jaké kvantitativni vyhodnocenl vysledku Ze zadéani
takovy poZadavek sice nevyplyva, pfesto se domnivam Ze by se mél student fesici takovyto tkol o podobné
vyhodnoceni alespori pokusit (zejména u vyhodnoceni funkce lokalizace). Zhodnoceni ,algorithm works well* (viz
kap. 5.5) nepovaZuji za odpovidajici pro tento typ prace. Je zfejmé, Ze provést tato vyhodnoceni je v fadé pfipadi
komplikované, presto se domnfvam Ze alespoii ¢astetné proveditelné.

V kapitole 4.4 mi chibf vice informaci o parametrech pouZitého laserového dalkoméru, nebot’ tyto parametry

ovliviiuji pfesnost metody zpracovavajici data (tedy SLAM).

Formalni a jazykova arovei, rozsah prace B - velmi dobfe

Posud'te spravnost pouz:vém’ formalnich zéplsu obsazenych v prac: Posudte typograﬂckou a jazykovou stranku.
jsem nezaznamenal.

Rozsah prace odpovida poiadavkﬁm.

Kapitola 1.1 (State of the art) je pomé&rné struéna a nenf zcela ziejma souvislost mezi jejim obsahem (zejmena

Mowe

popis jednoho odkézaného Elanku a 3 dalsi odkazy bez podrobné&jich informaci). Tim v8ak nefikam, Ze v praci
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chybi zpracovéni soutasné problematiky, nebot kapitola 2 obsahuje zcela dosta&ujici pfehled SLAM metod véetné
relevantnich citaci. Nejedna se tedy o to, Ze by v praci néco chybélo, spise jde o nejasnost i€elu dané kapitoly.
V seznamu literatury jsou chyby ve velikosti pismen.

Vybé&r zdroji, korektnost citaci A -vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pii ziskdvani a vyuZivani studijnich materidld k feSeni zavérecné préce.
Charakterizujte vybér pramendl. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovéfte, zda jsou vSechny
prevzaté prvky radné odliSeny od viastnich vysledk( a dvah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou
bibliografické citace Upiné a v souladu s citacnimi zvyklostmi a normami.

Student se odkazuje na dostateény potet relevantnich zdrOJu které jsou korektn& mtovany

Kapitoly 4.4 (Distance Transform) a 4.5 (Path planning) by si moZné zaslouZily odkaz na zdroje, ale vzhledem k
tomu, Ze jde 0 pomé&rn& Siroce znamé algoritmy je zfejmé, Ze je autor nevydava za své plvodni myslenky.

Dalsi komentare a hodnoceni

VWjadrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledki zavéreéné préce, napt. k rovni teoretickych vysledkd, nebo
k trovni a funké&nosti technického nebo programového vytvofeného feseni, publikaénim vystupim, experimentéinf
zrucénosti apod,

Vzhledem ke komplexnostl dlohy na mé prace i pfes uvedené nedostatky udé&lala dobry dojem. Z dodanych videl z
provedenych experimentd je patrné, Ze robot funguje podle oekavani a jeho jizda je plynula.

lll. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zavérecné préace, které nejvice ovlivnily VaSe celkové hodnoceni. Uvedte piipadné
otazky, které by mél student zodpovédét pfi obhajobé zévérecné prace pred komisi.

Zadani povaZzuji za splnéné ve v3ech bodech.
PfedloZenou zavéreénou praci hodnotim s ohledem na drobné uvedené nedostatky klasifikaénim
Stupneém g _ veimi dobre.

Dodate¢né dotazy k obhajobé:
1) Jak byste mohl kvantitativhé vyhodnotit pfesnost lokalizace robotu?

s Ms

2) Ve videu z jizdy robotu je zfejmé, Ze za robotem kraéi €lovék s kamerou. Jak je mozné, Ze nohy
tohoto ¢lovéka nezanechavaji stopy v lokalizatni mapé?

Datum: 1.6.2020 Podpis:

Jan Chudoba
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