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Oponent prace: Ing. Jan Zavorka
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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Cilem prace je realizovat dalkové F¥izeny model auta se sadou senzorti pro ¢aste¢né autonomni fizeni. Re$eni vyZaduje
znalosti pro tvorbou mobilnich aplikaci, zpracovani obrazu z kamery pro autonomni fizeni, navrh a programovani hardwaru
pro fizeni auta. Proto lze obtiZznost prace hodnotit jako priimérné naroc¢né az narocnéjsi.

SpInéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvéreénd prdce splriuje zaddni. V komentdri 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 pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo z velké ¢asti spInéno — autor navrhl fidici jednotku s BLE komunikacnim rozhranim pro ovladani modelu auta.
Vytvorena mobilni aplikace pak umoZnuje uzivateli auto ovladat a ziskavat informace ze senzor(. Déle je nainstalovano mini
PC, které zpracovava data z kamery a mélo by pomoci fidit auto v pripadé vypadku spojeni s aplikaci. BohuZel se nepodafilo
implementovat zpracovani dat z lidaru. Vhodny by byl také detailné;jsi popis a zhodnoceni readlnych testli predevsim
¢aste¢ného autonomniho fizeni — napfiklad v odliSném terénu, za zhorsenych svételnych podminek.

Zvoleny postup Feseni spravny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.

Autor nejdfive vybird platformu — vhodny model auta. Nasleduje tvorba aplikace a fidici jednotky pro ovladani vozu. V dvodu
je také vybrano zafizeni pro zpracovani obrazu. Postup feseni je spravny avsak nékteré kroky, vybér nékterych komponent
by bylo vhodné podrobnéji diskutovat. V praci napriklad chybi zhodnoceni dilezitych parametr( a postup vybéru kamery,
kterd je pro autonomni fizeni dlleZita. Pro autonomni fizeni byla zvolena detekce Car bez dalsi diskuse jinych reseni.

Odborna uroven B - velmi dobie

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

V ramci prace student musel prokazat jak zru¢nost pfi navrhu, osazeni a programovani fidici jednotky, schopnosti navrhu
mobilni aplikace a vytvoreni algoritmu zpracovani obrazu. V Uvodu prace je popis vybraného modelu auta a blokovy navrh
systému. Bohuzel chybi alespori struény tvod do problematiky. Uvodni blokové schéma na obrazku 1.2 se zda byt neaktualni
(dle zavéru byl pro autonomni fizeni pouZit obraz z kamery, ale ve schématu je pouze lidar), propojeni nékterych blok
chybi. Delsi popisy fungovani firmwaru s ukazkami zdrojového kddu by bylo vhodné pro lepsi nazornost doplnit vyvojovym
diagramem. V prdci se vyjimecné vyskytuji i nevhodné formulace nebo terminy, napfiklad pfi vyrobé PCB se jednotkou

oz oznacuje tloustka médi, nikoliv jeji hmotnost (kapitola 3.2).

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace C - dobie

Posudte sprdavnost pouZivani formdlnich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace obsahuje radu prekleptd a nevhodnych formulaci, napriklad kapitola 1.1: ,Teploty a elektrického napéti se bude
snimat...“, ,Dale by systém obsahoval mini PC...“ (i kdyZ ve skutecnosti obsahuje). V celé praci autor pouziva desetinné tecky
misto desetinnych ¢arek, které jsou pro ¢esky jazyk obvyklé. Cislo a popis tabulek by mél byt nad tabulkou. V obrazku 1.4
chybi popis osy x. V celé praci se nachazi fada nevhodnych zalomeni fadku, kde na konci fadku zlistane osamocena spojka

1/2




CVvuT POSUDEK OPONENTA
ZAVERECNE PRACE

CESKE VYSOKE
UCENI TECHNICKE
V PRAZE

nebo dojde k zalomeni mezi ¢islem a jednotkou (naptiklad text pod obrazkem 1.4, kapitola 1.2.7, kapitola 2.3 a dalsi).
V nékterych pripadech chybi mezera mezi ¢islem a jednotkou. Na strané 25 je pak nevhodné zvolené rozmisténi obrazka,
které zakryvaiji Cislo stranky.

Vybér zdrojt, korektnost citaci B - velmi dobfie

Vyjddrete se k aktivité studenta pri 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 rddné odliseny od
vlastnich vysledkd a dvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tpiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

V préci je pouzito celkem 15 zdroj(, velkou ¢ast z nich tvofi datasheety nebo aplikacni poznamky k pouZitym k pouZitému
hardwaru. Citace jsou provedeny spravné, dle platnych norem.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zavérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledki, nebo k urovni
a funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zruc¢nosti apod.
Vytku bych mél také ke zpracovani priloh. U navrZené desky ridici jednotky by pfiloha méla obsahovat schéma, navrzenou
desku s osazovacim planem a seznamem materidlu. Soucasti prilohy by mélo byt celkové schéma zapojeni celého auta.

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 zdveérecné prdce pred komisi.

Cile prdace byly z vétsi ¢dsti spInény, kvalitu prace bohuZel sniZuje neprilis vydarend formdini urover prdce, navic
s mnoZstvim preklept nebo spatnych tvari slov. Prdce celkové plsobi trochu neucelenym dojmem a neni uplné
zretelné, jak navrZeny systém funguje jako celek. Napfiklad za jakych podminek a jakym zplisobem dochdzi

k prepnuti mezi reZimy fizeni nebo popis chovdni v pripadé problémi s detekci ¢ar v obraze. Nemald ¢dst prdce je
také vénovdna méreni dat ridici jednotkou, ale neni dostatecné zfejmy smysl jejich ziskdvdni a jejich zpracovdni.
V zavéru je pak jen velmi krdtce zhodnocena samotnd autonomie, které by méla byt jednim z bod( prdce.

Prdci hodnotim klasifikacnim stupném C — dobre a doporucuji ji k obhajobé.

V rdmci obhajoby bych rad polozZil nasledujici otazky:
Na Fidicim modulu auta je umistén senzor s integrovanym akcelerometrem a gyroskopem, jsou data z tohoto
senzoru néjak vyuZita v reZimu autonomniho fizeni?

Vyzkousel jste, pfipadné mate predstavu, jaké jsou limitace vasi implementace fizeni pouze za pomoci kamery
z hlediska rtiznorodého terénu (objektll pobliz trasy) a z hlediska rtznych svételnych podminek?

V Uvodu zminujete nezbytnost méreni napéti na bateriich z divodu zamezeni jejich poskozeni podvybitim nebo
prehratim, jaka logika je pro tuto situaci implementovana?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném C - dobfe.
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