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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi
Zadani narocnéjsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.
Tématem diplomové prace je rozsifeni metod planovani pohybu nad ramec obsahu vyuc¢ovaného v magisterském studiu.

Splnéni zadani 'splnéno

Posudte, zda predloZend zavérecnd prdce splnuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zadani, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozSifena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatka.

Vsechny body zadani jsou spinény.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace ‘A -vyborné

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

Jaroslav Janos je velmi pracovity a peclivy student, ktery byl vZzdy na konzultace perfektné pfipraven. Je vynikajici
programator, dokaze implementovat funkéni algoritmy dle védeckych publikaci a fadné je otestovat. Prokazal schopnost
samostatného reseni zadaného problému.

Odborna troveii A-vyborné |

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

Prace je na velmi vysoké Grovni. V ramci této diplomové prace byl rozsifen algoritmus SFF (Space-filling forest), jehoZ ptvodni
navrh byl Jaroslavem publikovan v prestiznim ¢asopise RAL (Robotics and Automation Letters). Algoritmus byl rozsifen o
planovani pro tzv. Dubinsova vozitka a dale s vyuZitim polynomialnich trajektorii pro planovani pohybu autonomnich
[étajicich prostfedkd. Vsechny navrZzené algoritmy byly porovnany se state-of-the-art metodami v benchmarku OMPL.
Zpracovani prace, popis algoritmu, zpracovani experimentt je na velmi vysoké Urovni. Postup praci je naprosto v poradku.
Algoritmy vzniklé v této magisterské praci jsou k dispozici jako open-source.

Formalni a jazykova tGroven, rozsah prace ‘A -vyborné

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpisti obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Prace je psana vytecnou angli¢tinou, béhem ¢teni jsem nenalezl jedinou chybu nebo preklep. Typograficky je prace na velmi
vysoké Urovni. Pouziva spravné a jednotné matematické znaceni, coZ usnadnuje cteni. Text je doplnén mnoha uzite¢nymi
ilustracemi a visualizacemi fungovani algoritmu. Peclivost studenta doklada jak drobnym detailim se vénoval, napt. pouziva
sjednoceny barevny styl pro prekazky. Zpracovani vysledkl experimentl je taktéz vynikajici a nazorné.
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Vybér zdrojti, korektnost citaci ‘A -vyborné ‘

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavdni a vyuzZivdni studijnich materidlt k Feseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramen(. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky rddné odliseny od
vlastnich vysledku a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Prace Cerpa z 86 publikaci, coZ je mirné nadpriimérné pro diplomovou praci. Jaroslav je hlavnim autorem ¢asopiseckého
¢lanku [5].

Dalsi komentafre a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledkuti zavérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuptim, experimentdlni zruénosti apod.
VloZte komentar (nepovinné hodnoceni).

I1l. CELKOVE HODNOCENI{ A NAVRH KLASIFIKACE
Shrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnocent.

Jaroslav vytvofil novy algoritmus pro planovani pohybu robott pres vice cild. Algoritmus umoZnuje jak planovani
po primych trajektoriich, tak i s vyuzitim Dubinsova modelu nebo polynomialnich trajektorii, coZ je vice nez
dostatecné pro siroké spektrum robot(l. BEhem pripravy této prace publikoval Jaroslav ¢lanek v prestiznim
Casopise RAL (Robotics and Automation Letters), coz dalece prevySuje pozadavky na magisterskou praci. V dobé
praci tohoto posudku je v pfipravé dalsi casopisecka publikace na toto téma. Algoritmy vzniklé v této praci jsou
zverejnény na githubu jako open-source. Jaroslav prokazal, Ze umi samostatné nejen technicky vyresit zadany
problém, ale i pfijit s novym fesenim, navrhnout ho, implementovat a spravné otestovat. Spoluprace s Jaroslavem
je opravdu prijemna a hlavné pfinosna. Jeho budouci zaméstnavatelé v ném najdou spolehlivého, peclivého a
extrémné pracovitého kolegu.

Navrhuji zkusebni komisi zvazit navrh této magisterské prace na cenu dékana.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném ‘A -vyborné

Datum: ‘05/31/22 ' Podpis:

2/2




