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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIIi

Zadan narocnéjsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Prace rozsSitfuje existujici vysledky autora a vyzaduje hluboké porozumeéni jak teoretické
problematiky planovani pohyb(, tak existujicich state-of-the-art reseni, jejich principt fungovani a
nuancemi mezi nimi. Autor dale vybral rozmanita testovaci prostfedi a navrzeny algoritmus v nich
otestoval.

Spinéni zadani splneno

Posudte, zda predlozena zavérecna prace splriiuje zadani. V komentari pfipadné uvedte body zadani,
které nebyly zcela splnény, nebo zda je prace oproti zadani rozsifena. Nebylo-li zadani zcela
splnéno, pokuste se posoudit zdvazZnost, dopady a pfipadné i pri¢iny jednotlivych nedostatkd.
Zadani bylo splnéno bez vyhrad. Autor nastifiuje teoretické podklady Uloh planovéani pohyb(, do
detailu predstavuje existujici algoritmy pro pldnovéni, rozSiruje predchozi algoritmus, testuje jeho
vykon v porovnani s existujicimi algorimty na nékolika rozdilnych prostredich a scénarich a korektné
interpretuje vysledky testl. Zaroven rozsiruje algoritmus o moznost planovani pro Dubinsovo
vozidlo a letoun a pro polynomialni trajektorie.

Zvoleny postup reseni spravny
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Autor zvolil spravny postup reseni. Navrh jednotlivych soucéasti programu byl podlozen praktickymi
vysledky, algoritmus byl implementovén jak samostatné, tak v prostiedi knihovny OMPL. Vybér
prostredi pro testovani algoritmu byl spravné cileny a metodika testovani i interpretace vysledkd
byly korektni. Ocenuiji, Zze v testovacich scénérich byla zahrnuta i prostredi, ve kterych navrzeny
algoritmus nedosahoval vysledk{ srovnatelnych se state-of-the-art planovaci.

Odborna uroven A - Vyborne

Posudte uroveri odbornosti zavérecné prace, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné
literatury, vyuZiti podklad( a dat ziskanych z praxe.

Autor demonstruje hlubokou znalost problematiky planovani pohybd a v préaci se spravné odkazuje
a vyuzivd mnozstvi referenci. Prace je svym rozsahem a odbornosti zcela dostacujici pro diplomovou
praci.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dob¥e

Posudte spravnost pouZivani formalnich zapist obsazenych v préaci. Posudte typografickou a
jazykovou strénku.

Prace je napsadna v anglickém jazyce na vysoké Urovni a kromé nékolika zanedbatelnych chyb
neobsahuje zadné nedostatky, co se jazykové stranky tyce. Velmi ocenuji kvalitni ilustrace které
dobre zachycuji nastinovanou problematiku. Recené ilustrace bohuzel obsahuji drobné nedostatky,
které kazi dojem jinak vynikajici prace. U Obrazk( 5.2 a 5.3 neni na prvni pohled jasné kde je
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pocatecni a cilova konfigurace planovace, a vzhledem k jejich stézejnosti bych u nich uvital i stru¢ny
popis jednotlivych parametrd, byt jsou popsany v textu. Obrazky 7.1, 7.2 a 7.3 ilustruji prostredi,
ktera byla pouzita pro testovani algoritmd, a bylo by vhodné do nich zakomponovat i robot, pro néjz
se planovalo. U grafli 8.1 nesedi popisky x-ové osy, algoritmus TRRT v obrazku (a) chybi. Podobné
tak v grafu 8.3(b) chybi algoritmy EST, SST, STRIDE, TRRT. Opét tak u graft 8.4.

Z grafl v priloze je patrné Ze nékteré algoritmy napriklad v grafech 8.3 selhaly, prijde mi tedy
nepatri¢né do grafu 8.3(a) zahrnovat jejich nulovou dobu pldnovani. U obrdzku 8.5 jsou zprfehazeny
algoritmy na x-ové ose.

V kapitole 8.3 a dalSich jsou popisovany Uspésnosti nalezeni cest jednotlivych algoritmd, pro lepsi
c¢itelnost bych u jednotlivych vyhodnoceni vysledkl uvital odkazy na dané grafy v priloze. V
prilohdch C.1-C.3 opét chybi algoritmus TRRT na x-ové ose. U obrazkl C.27(a) a C.29(a) zasahuje y-
ova osa kvlli centrovani do zdpornych hodnot.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - Vyborne
Vyjadrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivani studijnich materiald k rfeseni zavérecné
prace. Charakterizujte vybér pramend. Posudte, zda student vyuZzil vsechny relevantni zdroje.
Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné odliseny od vlastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo
k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu s citacnimi zvyklostmi a
normami.

Autor uvadi velké mnoZzstvi (86) zdrojl ze kterych korektné cerpal.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjadrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledk( zavérecné prace, napr. k drovni teoretickych
vysledkd, nebo k urovni a funkcénosti technického nebo programového vytvoreného resent,
publikacnim vystupim, experimentalni zru¢nosti apod.

Prace je celkové na velmi vysoké drovni. Autor demonstroval dobré porozuméni dané teoretické
problematice, programovaciho jazyku C++, a spravnou aplikaci védeckych metod. Autor dale
rozsSitil moznosti a aplikace svého predchoziho, jiz publikovaného algoritmu.

Ill. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrnte aspekty zavérecné prace, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte
pripadné otazky, které by mél student zodpoveédét pri obhajobé zaverecné prace pred
komisi.

Diplomova prace je psdna velice kvalitné v anglickém jazyce na vysoké Urovni a krom drobnych
nedostatkd u nékterych ilustraci, které ovsem nemaiji vliv na obsahovou stranku, k ni nemdam jinych
vyhrad.

K autorovi mam tyto otazky:

V kapitolach 6.2.3 a 6.2.5 uvadite knihovny pro detekci kolizi a pro nalezeni nejblizsich soused(. Jaka
byla metodika vybéru pravé knihoven RAPID a FLANN?

V kapitoldch 7.3 a 7.4 popisujete Upravu tvaru a velikosti robotu, pro néjz byly pohyby planovéany,
jednotlivym prostredim. Jaky byl nejmensi pomér velikosti robotu k nejuzsimu mistu prostredi a jaky
byl pomér vysky k prdméru cylindrického robotu pouzitého pro planovani v 3D prostredich?

Predlozenou zdvérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.

Datum: 25.5.2022 Podpis:
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	splněno
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	Odborná úroveň
	A - výborně
	Posuďte úroveň odbornosti závěrečné práce, využití znalostí získaných studiem a z odborné literatury, využití podkladů a dat získaných z praxe.
	Autor demonstruje hlubokou znalost problematiky plánování pohybů a v práci se správně odkazuje
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	B - velmi dobře
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	V kapitole 8.3 a dalších jsou popisovány úspěšnosti nalezení cest jednotlivých algoritmů, pro lepší čitelnost bych u jednotlivých vyhodnocení výsledků uvítal odkazy na dané grafy v příloze. V přílohách C.1-C.3 opět chybí algoritmus TRRT na x-ové ose. U obrázků C.27(a) a C.29(a) zasahuje y-ová osa kvůli centrování do záporných hodnot.
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