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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocnéjsi
Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zdvérecné prdce.

Cilem prace bylo nastudovat pravidla pro predjizdéni v oblasti (nejen autonomnich) zavod a s jejich vyuZitim navrhnout a
implementovat algoritmus pro planovani predjizdécich manévr(, ktery uvazuje nejen tato pravidla, ale i charakteristiku
samotné soutéZe autonomnich auti¢ek F1Tenth. Pro evaluaci algoritmu bylo zapottebi definovat testovaci scénare, které
predpokladaji protivniky pouzivajici riizné fidici algoritmy a stejné ¢i odlisSné parametry auticek. Ovéreni manévr( pak
vyuZzivalo platformu modelu autonomniho auta F1Tenth, kvali které se musel student potykat s vlivy redlného svéta
(predevsim nepresnost senzorl). ProtoZe prace vyZaduje znalosti z vice obor(l a vyuZiva rediny hardware, hodnotim jeji

SpInéni zadani spinéno

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

Student splnil vSechny body zadani. Samotna prace je rozsitena o experimentalni ovéreni manévrid v simulaci.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

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

Student pracoval aktivné a samostatné. Na konzultace, které probihaly podle aktualni potreby, chodil ptipraven. Student je

schopen samostatné tvirci prace.

Odborna uroven B - velmi dobre

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

Student ve své praci nejprve popisuje metody pouZivané v oblasti autonomniho zavodéni pro predjizdéni protivnikd,
nasledované resersi pravidel pro predjizdéni v automobilovych zdvodech. S vyuZitim téchto pravidel pak stanovuje seznam
vlastnich, kterd jsou pouZzitelna v soutézi modeld autonomnich aut F1Tenth. Student vhodné definuje problém, jeho omezeni
a pak nasledné i scénare, vSe s prihlédnutim nejen k zavodni etice, ale i platformé pouzivané na soutézi F1Tenth.

V praktické ¢asti prace student implementoval algoritmus pro planovani predjizdécich manévr( (jako rozsitenti jiz existujici
optimalizacni knihovny), ktery uvaZuje stanovend pravidla. Vystupy béht algoritmu student spojil do tzv. ,,z6n“ vhodnych pro
predjizdéni, které mohou byt v budoucnu vyuzity pro informovani lokalniho planovace. Vybrané naplanované manévry byly
ovéreny v simulaci, v jednom pfipadé i na samotném hardwaru. Jejich rozkresleni a pfedstaveni je v praci velmi pékné
provedeno.

V ramci experimentl student méni tfi parametry auta: maximalni rychlost, hmotnost a koeficient tfeni. Rovnice, které se
pouzivaji pro ohodnocovani cesty, jsou odcitované, ale pro celkovou integritu by mohly byt v praci uvedeny.

V prdci samotné je znat, Ze student vychazi z vlastnich zkuSenosti a znalosti, avSak obcas sva tvrzeni nevysvétli, napt. ,FTG
algorithm is slow during straight sections since it is a reactive algorithm and cannot achieve the top speed”.
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Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie

Posudte sprdavnost pouZivani formdlnich zdpis(i obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdanku.

Prace je napsana dobre Citelnou anglictinou a je vhodné strukturovana. Gramatické chyby se sice v textu objevuiji, ale spiSe
jen vyjimecné.

Drobnou vytku si ale zaslouZi ob¢asné pouZiti termint ¢astecné spadajicich do ,,zavodniho slangu”, coZ se projevuje napfr.
vynechdnim slov — overtake starts (misto overtaking manoeuvre starts), nebo straight (misto straight section); ptripadné
vyuzitim termind, které predpoklddaji znalost dané domény — high-speed corner (ale i samotny corner), slow trajectory, nebo
dynamic trajectory.

Nekonzistence se pak student dopousti u znaleni jednotek, nap¥. ,m/s“ x ,m-s™*“ nebo ,,m“ x ,10-meter-long”, ale i , deg” x
» % ,90-degree”.

DalSi poznamky:

- Sekce 5.1 —, The full list of performed experiments can be found in Table 5.2.“ — Tabulka obsahuje experimenty, které byly
pouzity pro kazdou drdhu, ne cely seznam.

- Sekce 5.2.4 — Zde je mylné napsano, Ze ,we do not expect it to be hard to perform an overtake”, i kdyZ je to naopak.

Vybér zdroju, korektnost citaci B - velmi dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuzivani studijnich materidl k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky Fddné odliseny od
vlastnich vysledku a tivah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Student si studijni materialy hledal aktivné a samostatné. Vybrana literatura se sklada predevsim z konferencnich prispévki a
védeckych casopisli, doplnénych o rizné internetové zdroje odkazujicich na pravidla v jednotlivych automobilovych
soutézich. Zdroje jsou vétsinou citovany spravné (napft. u [7] chybi Gdaje o konferenci).

V prdéci chybi citace u algoritmu Pure Pursuit. Myslim, Ze by bylo vhodné doplnit odkazy k jednotlivym soutézim (Kapitola 1) a
k jednotlivym komponentdm pouzitym na auticku (Sekce 3.3).

IIl. CELKOVE HODNOCENIi A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zavérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Student ve své praci Uspésné implementoval algoritmus pro planovani predjizdécich manévru, ktery vyuziva
pravidla pro predjizdéni pouZitelnd na soutézi modell autonomnich aut F1Tenth. Funkénost reseni ovéfil
experimentalné nejen v simulaci, ale také pfimo na modelu autonomniho vozidla, ¢imZ se musel potykatis
nékterymi jeho nepfiznivymi vlastnostmi (napf. nepresnost senzor(). Spojenim vystupl algoritmu urcil pro
vybrané scénafe mista vhodna pro predjizdéni.

Poznamka: BEéhem implementace algoritmu se ukazalo, Ze pro vyuZiti algoritmu pfimo na platformé by bylo
vhodné mit dodatecnou informaci o mistech (zénach) na trati, kterd jsou pro predjizdéni ptizniva. Tim by se
planovani manévrl provadélo jen v momentech, kdy je vétsi Sance pro Uspésnost manévru a tim by se uspofila
narocnost na vypocetni vykon. Z tohoto diivodu jsme po vzajemné domluvé pozmeénili hlavni cil prace z Cistého
planovani manévrid na vyuziti téchto pland pro identifikaci mist vhodnych pro predjizdéni.

S vysledky préce jsem velmi spokojen. Svymi vystupy ddva student prostor pro dalsi navazujici prace, které mohou
napf. vyuzit vytipovana mista jako pfidanou informaci pfi samotném planovani manévr(.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.
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