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Il. HODNOCENI{ JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani mimofradné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Prace se zabyva reSenim problému vytvoreni modelu prostfedi a jeho ndsledné pouziti pro autonomni navigaci Sestinohého
kracejiciho robotu prostfedim, které poskytuje pouze omezené podpUlrnych mist pro umisténi koncovych bodd noh robot(.
S ohledem na cil nasazeni navrZzeného reseni v autonomni navigaci je v praci kladen ddraz na vypocetni efektivitu a nasazeni
v realném case. Z téchto divodl povazuji zadani za mimoradné narocné.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdveérecna prdce splnuje zadadni. V komentdri pripadné uvedte body zadadni, 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.

V préci se podafilo navrhnout a implementovat nejen metodu rekonstrukce prostredi a vytvoreni vhodné reprezentace
vySkového profilu terénu pred robotem, ale také implementovat efektivni algoritmus planovani cesty, ktery vyuziva znalosti
o zplsobu pohybu Sestinohého robotu a omezujicich podminkach pro stabilni polohu robotu. Navriené feseni bylo
experimentalné ovéreno, proto povazuji zadani za bezezbytku splnéné.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

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

Diar Masri pracoval samostatné a s ohledem na spole¢nou predchozi zkusenost z feseni bakalarské prace jsme tak mohli
konzultace vénovat klicovym rozhodnutim ve smérovani diplomové prace. Pan Masri byl na konzultace vzdy velmi dobre
pfipraven, s konkrétnimi dotazy a navrhy dalSich postupovych praci. Na diplomové praci pracoval pribézné, vidy bylo jasné
co se za dané obdobi stihlo udélat a jaky je vyhled na dal$i obdobi. Spoluprace s nim tak byla velmi prijemna.

Odborna droven A - vyborné

Posudte uroven odbornosti zavérecné pradce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat
ziskanych z praxe.

Prace cituje relevantni literaturu, zejména z oblasti feSeni podobnych problému pro Sestinohé kracejici roboty. V pribéhu
reseni diplomové prace se ukazalo, Ze jeji podstatnou cCasti je planovani pohybu, kde bych ocenil detailngjsi prehled
literatury. S ohledem na ¢asovou dotaci a zamér pana Masriho pokusit se implementovat planovani pohybu, které umozni
experimentalni ovéreni v redlném case, byl upfednostnén vlastni navrh planovaciho algoritmu a implementace vychazejici
z detailni znalosti problému a omezeni Sestinohého kracejiciho robou. Tim se podafilo realizovat feseni, které je dostatecné
vypocetné nenarocné a experimentdlné jej ovérit v nékolika redlnych scénafich. Proto nepovaZuji neuvedeny prehled
existujicich technik pldnovdni pohybu za zdsadni nedostatek a plné podporuji zvolny pfistup vedouci k experimentalnimu
ovéreni.

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace A - vyborné

Posud'te sprdavnost pouZivani formdlnich zdpis obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Text prace je strukturovany do nékolika na sebe navazujicich kapitol, je Ctivy a zaroven dostatecné detailni. Text je vhodné
doplnén o ilustrativni obrazky a vystupy jednotlivych krokd vytvareni reprezentace terénu pouZité v Uloze planovani.
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Proveden experimentalni ovéreni je dokumentovano nejen sérii fotografii, ale téZ detailnim popisem pribéhu. Jazykovou
stranku textu povaZzuji za zdafilou a rozsah prace za dostacujici. Zde si dovolim uvést, Ze pfi finalizaci prace jsem navrhl
nékolik stranek s velmi podrobnymi popisem radéji vypustit a text preformulovat. Vyslednd prace vsak nepostrada klicové
informace.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdani a vyuZivani studijnich materidlt k feseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledku a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

V praci jsou vSechny relevantni zdroje radné citovany. Vlastni feSeni rekonstrukce terénu vychazi z existujicich metod
lokalizace a stavby mapy a pouZité pristupy véetné knihovnich implementaci jsou spravné citovany. Z vySe uvedenych
dlvodu bylo zvoleno vlastni feseni algoritmu pldnovani pohybu, a tak jsou jiné pfistupy planovani pohybu citovany pouze
okrajové. Cilem prace vsak nebylo zpracovat resersi metod planovani pohybu, proto povazuji vybér zdroja za dostatecny.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuptim, experimentdlni zrucnosti apod.

V pribéhu feseni prace byla dil¢i navrhovana feseni experimentdalné ovérovana na realném robotu a bylo tak zjisténo, Ze pro
precizni pohyb robotu v pfipravenych scénéfich je nutné zamezit vnéjsim vlivim, které ovliviiuji pohyb a pusobici sily pfi
autonomnim pohybu. Z téchto dlvodd byl kladen dliraz na plné autonomnim feseni, kdy vSechny vypocetni ¢asti byly
spustény pouze na palubnich vypocetnich prostfedcich a robot byl napéjen z baterie, nebot i napajeci kabel ovlivriuje
rozloZeni sil pfi pohybu po Uzkych prekazkach. Dale bych rad zdlraznil, Ze v prlibéhu feseni diplomové price se student
aktivné podilel na vyuZiti ziskanych znalosti pfi dalSich projekt(, které v konkrétnim pfipadé vedly na konferencni ¢lanek
publikovany na ICRA 2016.

1Il. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Navriené feseni vychazi z existujicich pfistup( stavby mapy prostiedi a lokalizace robotu, které byly doplnény
o vlastni navrh efektivniho algoritmu planovani pohybu. Implementace navrzeného planovaciho algoritmu spolu
s pfedzpracovanim on-line vytvarené mapy vyuziva velmi podrobnych znalosti omezujicich podminek pohybu
pouZité Sestinohé kracejici platformy. Na zakladé téchto ziskanych znalosti a zkuSenosti bylo navrzeno a
implantovano feseni, které bylo experimentalné ovéreno s vyuZitim pouze palubnich vypocetnich prostfedka.
Dosazené vysledky, byly experimentalné ovéreny a realizované feSeni umoziiuje robotu plné autonomné zdola
terén, ve kterém je nutné explicitné planovat umisténi nohou na mista poskytujici dostateCnou oporu pro
bezpecny pohyb robotu vpred. Préci povazuji za velmi povedenou a student rozhodné prokdazal schopnost
samostatného nastudovani problematiky, ndvrhu vlastniho freSeni, véetné experimentdiniho ovéreni a téz
schopnost prezentace vysledkid svého snazeni ve vlastnim textu diplomové prace

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.
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