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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani primeérné narocné

Vyhybani se prekazkam je jedna ze zakladnich funkci nezbytnych pro pohyb jakéhokoliv robota v redlném prostredi. Existuje
tak velké mnoZstvi roky provéfenych metod a jelikoZ zadani nezminuje Zadna dalsi omezeni (napf. hladkost naplanované
cesty, penalizace malych vzdalenosti od prekazek), hodnotim zadani jako priimérné narocné a nemyslim si, Ze by vyZzadovalo
2 roky na vypracovani, jak tomu v tomto pripadé bylo.

SplInéni zadani splnéno s vétsimi vyhradami

V ramci této prace byl vyvinut systém pro bezkolizni pohyb robotické helikoptéry, tudiz zadani bylo splnéno. Moje vyhrady
sméruji k tomu, Ze cilem bylo navrZeni fidiciho systému pro bezkolizni let, ale v praci je vyvinut planovac, ktery planuje
bezkolizni geometrické cesty, které jsou posilany do jiz existujiciho Fidiciho systému. Ocekaval bych, Ze se prace bude ubirat
spise smérem formulace prekazek jako omezeni pro metody prediktivniho Fizeni, pfipadné tvarovani kolizni vstupni
trajektorie tak, aby se kolizi predeslo.

Zvoleny postup reseni D - uspokojivé

Jak jsem jiz zminil, prace se méla vénovat spise navrhu a implementaci fidiciho systému helikoptéry a ne planovacim
metodam. Zvolené metody A* i RRT jsou typické planovaci metody pro pohyb robota v prostredi s prekazkami, které jsou
hojné uzivany predevsim pro jejich snadnou implementaci. Prakticka vyuzitelnost jejich zakladnich verzi bez rozsifeni je ale
omezena predevsim vypocetni naroc¢nosti pro vicedimenzionalni problémy, a uz pro planovani v komplexnim trojrozmérném
prostfedi nelze mluvit o planovani v redlném case. Bylo by proto vhodné kromé kvalitativniho vyhodnoceni téchto algoritmt
pridat i vyhodnoceni kvantitativni napriklad formou tabulky s dobou planovaciho ¢asu, délkou nalezené cesty a priimérnou
vzdalenosti od prekazek pro riizna prostredi s riznymi vzdalenostmi cile a s rliznou hustotou a geometrii prekazek.

Odborna uroven D - uspokojivé

Odborna stranka prace je na dobré Urovni a vSechny soucasti potfebné k navrZzenému pfistupu jsou detailné popsany.
Vyhrady mam k sekci 6.3, kde jsou detailné popsany implementace vsech navrzenych tfid a jejich metod. Dle mého nazoru
neni nutné v bakalarské praci na katedre kybernetiky detailné popisovat cely svij kod, naopak je vhodné implementaci pro
Ctenare abstrahovat napftiklad formou pseudokédu (jako v kapitole 5) nebo pomoci diagramu (obrazek 6.1) se struénym
popisem. Co by ale v praci chybét nemélo, je rigorézni kvantitativni vyhodnoceni navrzeného pristupu k feseni problému.
Kapitola 7 s vysledky vSak obsahuje pouze obrazky nalezenych cest, coz neni dostate¢né vyhodnoceni vysledk(l. Nasledna
diskuze je také velmi vagni bez jakychkoliv konkrétnich hodnot. Zastaveni dronu v kazdém bodu cesty nalezené A*
algoritmem neni problémem samotného algoritmu, ale tim, Ze algoritmus nachazi geometrickou cestu, ktera je po
jednotlivych bodech posilana regulatoru jako reference pozice bez uvazovani dynamiky dronu. Aby se predeslo diskrétnimu
skoku na vstupu regulatoru, je z poZzadované reference vygenerovana hladka trajektorie stavu, kterou regulator dokaze
plynule sledovat aZ do zastaveni v pozadovaném bodu.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobre

Rozsah prace je adekvatni FeSenému problému. Formalni zapisy z velké ¢asti nejsou zasazeny do textu a nejsou cislovany. To,
Ze obrazek 2.7 nebyl nalezen v lepsim rozliSeni neznamena, Ze nemohl byt studentem vytvoren. Naopak by |épe pUlsobilo,
kdyby vétsina obrazk(i byla vlastnich a ne prevzatych jak je tomu v této praci. Jazykové je prace v poradku az na do oci bijici
yheurestiku“ opakované se vyskytujici na mnoha mistech.
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Vybér zdrojli, korektnost citaci C - dobre

Citované zdroje jsou relevantni k FeSené problematice, nicméné by praci prospél jejich vétsi pocet a to predevsim v Sekci 1.1
Souvisejici prace, kde by méla byt detailnéjsi reSerse dostupnych metod pro bezkolizni Fidici systémy.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Celkové hodnoceni je ovlivnéno predevsim tim, Ze misto zadaného Fidiciho systému byl implementovan planovac.
Dale je velkym minusem nedostate¢né detailni vyhodnoceni vysledku.

Student by mél pfi obhajobé zodpovédét nasledujici otazky:
1) Jaka je pramérna doba hledani cesty k cili vzdalenému 10 a 100 metr( pro oba algoritmy na stejné mapé?
2) Jak by se dalo predejit zastavovani dronu v kazdém bodu cesty?

3) Chyby jakych soucasti mohou zptisobovat nepfesnosti v letu dronu do zadaného cile po nalezené cesté?
4) Skrz jak velkou mezeru mezi prekazkami je vas pristup schopen naplanovat cestu?
PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném D - uspokojivé.
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