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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.
Viz ¢ast Celkové hodnoceni.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spIinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Viz ¢ast Celkové hodnoceni.

Zvoleny postup FeSeni vynikajici
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.
Viz ¢ast Celkové hodnoceni.

Odborna uroven A - vyborné

Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Viz ¢ast Celkové hodnoceni.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie
Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Viz ¢ast Celkové hodnoceni.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivdni studijnich material( k resSeni zavérecné prace. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Viz ¢ast Celkové hodnoceni.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k trovni teoretickych vysledku, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdini zru¢nosti apod.
Viz ¢ast Celkové hodnoceni.
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I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

Bakalarska prace Jakuba KaSpara se zabyvala odhadem pohybového vozidla (tramvaje) z nepfesnych senzor(. Pro
vétsinu z typu senzor(l (akcelerometr, gyroskop i odometrie) byl vytvoren chybovy model senzoru a tento byl i (do
jisté miry) identifikovan. Ziskané modely se pak pouZily v rozsiteném Kalmanové filtru (EKF) pro odhad stavu vozu.
Samotna schopnost odhadu byla ovérena jak na celkem komplexni simulaci, tak na skute¢nych datech. Zadani BP
tak bylo splnéno.

Téma bakalarské prace je komplexni a vyzaduje porozuméni latce, kterd neni béznou soucasti bakaldrského
studijniho programu (a nékde dokonce ani magisterského). Dle predloZené préace se zda, Ze student problematice
porozumél a dokazal s ni pracovat tak, aby dosahl svého cile. Jak pfi identifikaci model( senzor(, tak i pfi samotném
ovéreni funkénosti EKF simulace potvrzuji, Ze parametry byly uréeny smysluplné a ze cely postup funguje. Nékteré
poznamky v praci navic ukazuji, Ze student si dokazal poradit s praktickymi problémy (napf. simulace odometrie
pomoci pulzll). Student také prokazal dobrou praci s literaturou a odkazy na ni jsou v praci smysluplné poutzity.
Samotna prace je napsana tak, Ze umoznuje pochopit, co student fesil, jakymi metodami a s jakym vysledkem.
Struktura kapitol je logicka a dobre na sebe navazuji. Celkové Ize styl psani prace hodnotit jako velice dobry. | pfesto
by mohly byt nékteré prvky v rovnicich popsany detailnéji (napr. ¢asto pouzivané \tau u Allanovy odchylky, které
neni nikde vysvétleno, ackoliv hraje podstatnou roli v dalsi préci).

Vzhledem k celkovému rozsahu prace je nasledujici pfipominka nepodstatna (autor se nemohl vénovat vsemu), ale
presto bych ji rdd uvedl: jediny senzor pozice (GNSS) je v praci jaksi upozadén (nema uvedeny model, uréenou chybu
méreni, ani neni feceno, jak se s nim pracovalo). Pfesto je ze zpracovani realnych dat zjevné, Ze ma napf. naprosto
zasadni vliv na zhorseni vysledkd pti stani v zastavkach. Kdyz se autor zabyval primarné lokalnimi senzory (IMU a
odometrie), uvital bych, kdyby byl uveden odhad napf¥. rychlosti a ujeté vzdalenosti v situaci, kdy by vibec nebylo
pouzito GNSS.

Dotazy k praci:

1) Pro simulovani jizdy tramvaje po trati linky 7 byl pouzit Automated Driving Toolbox. Aniz bych mél jakékoliv
zkuSenosti s timto toolboxem, zajimalo by mé, jak je pouZitelny pro simulaci jizdy tramvaje. Jeji chovani je,
napf. v zatackach, asi trochu jiné nez u osobniho vozidla. Dotazy tedy zni:

a. Byly nalezeny néjaké podstatné rozdily pfi porovnani skutec¢ného jizdniho profilu a simulovaného?
b. Pokud byly, Ize je pfipsat jen néjakému nemodelovanému jevy (napt. okolni vozidla), nebo se mize
jednat o rozdil v chovani tramvaje a vozu?

2) Pro simulaci realné jizdy by mé zajimalo, jaka byla uvaZzovana chyba méreni z GNSS. Dle mych zkusenosti s
GNSS pfrijimaci nizsich kategorii (levnéjSich) je docela problém ziskat v dany moment presnost odhadu
pozice v metrech ("confidence ellipse").

a. Jakym zplsobem autor prace tuto presnost ziskal ¢i s jakou pracoval?
b. Byla uvaZovand presnost (odchylka GNSS) u realnych dat konstantni, nebo autor pracoval s
hodnotou proménnou (ziskanou z GNSS)?

3) U redlné testovaci jizdy je jasné, Ze je velice obtizné ziskat skutecnou polohu vozu v dany cas. Toto je ale
mozné pfi stani v zastavkach, kde se snad da pozice urcit docela presné.

a. Je k dispozici néjaké porovnani pfesnosti pozice pti stani v zastavce?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.
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