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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani naro n j&

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Zadani prace povazuji za naro¢néjsi, jelikoz predpoklada resersi problematiky , celoZivotni lokalizace mobilnich robotd“ s
dlrazem na naslednou aplikaci v primyslovém prostiedi, seznameni se senzory typicky pouzivanymi v téchto aplikacich, dale
sbér dat z téchto senzor(, navrh lokaliza¢ni metody schopné pracovat na nasbiranych datech, jeji implemetaci a otestovani.

Splnéni zadani spIn no s men&imi vyhradami

Posudte, zda predloZend zavérecnd prdce spliiuje zaddni. V komentdfi pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zadadni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatku.

Student bezchybné splnil prvni ¢ast zadani, kde proved| velmi obsahlou a kvalitni reSersi dané problematiky. Dale se mu
podafilo vytvofit experimentalni model pro sbér dat ze senzoru LIDAR za pomoci systému ROS. Prostfednictvim modelu data
nasledné nasbiral. V priibéhu reserse doporucuje nékteré z popisovanych metod pro naslednou aplikaci - transport materialu
v tovarné, ale v praci pak chybi findlni navrh metody, stejné tak jako jeji implementace (nepocitam-li predlozeny seznam jiz
existujicich implementaci SLAM v ROSu) a otestovani na nasbiranych datech.

Zvoleny postup feSeni ‘ spravny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Student postupoval logicky. Nejdfive objasnil cil prace — konkrétni aplikace autonomniho robotu v tovdrné pro transport
materialu, vybral vhodné senzory pro tuto aplikaci a popsal jejich funkci. Dale velmi podrobné rozebrat problematiku
lokalizace (SLAM), porovnal existujici implementace a nékteré metody doporudil pro naslednou aplikaci. Nakonec sestrojil
experimentalné model, s jehoZ pomoci nasbiral data ze senzoru LIDAR.

Odborna uroven A - vyborn

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

Student v resersi prokazal velmi dobrou orientaci v problematice , celoZivotni lokalizace robot(“.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace ‘ A - vyborn

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Prace po grafické strance vypadd velmi solidné. Objevuje se v ni jen minimum preklepd, formulace jsou jasné a srozumitelné.
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Vybér zdroju, korektnost citaci ‘ A - vyborn

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivdni studijnich materidli k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky rddné 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.

Velka ¢ast zdrojl se zabyva pfimo tématem této prace — lokalizaci robotd, pfedevsim pak problematikou SLAM a existujicimi
zpUsoby feSeni tohoto problému. Nékteré zdroje pak maji podobu datasheetd ¢i navodl k pouzitému HW ¢i SW. Student
uvedené zdroje pouziva logicky, nezjistil jsem zadné zjevné poruseni citacni etiky. Citace jsou dle mého ndzoru kvalitni a
kompletni, mnohé z citovanych zdrojd jsou velmi aktualini.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlIni zrucnosti apod.
Oceniuji, Ze je v praci zaznamenana spousta praktickych poznatkd, se kterymi se student musel vyporadat béhem realizace
experimentalniho modelu a které jisté v budoucnu usetii ¢as pfi realizace podobného modelu ¢i findlniho produktu, napt.
utility pro sbér dat ze senzoru LIDAR spolu s podrobnym popisem nastaveni ¢i seznam pouzitych ROS bali¢k( a konkrétnich
nody i s potfebnymi parametry.

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

Student se v ramci této prdce sezndmil s problematikou celoZivotni lokalizace a mapovdni mobilnich robott
(predevsim problém SLAM Ci kolektivni SLAM), nabyté védomosti shrnul do uvodnich kapitol prdce a ddle proved|!
reSersi existujicich metod, které problém SLAM vice ¢i méné uspésné resi pomoci riiznych postupl. Nékteré z téchto
metod pak doporucuje pro ndslednou aplikaci robotického vozitka pro prepravu materidlu v tovdrné. Ndsledné
sestrojil experimentdiIni model vozitka, pricemz jako hlavni zdroj dat pro lokalizaci vybral senzor LIDAR. Pomoci
tohoto modelu pak nasnimal data dynamicky se méniciho prostredi. Jak student sdm prizndvd, ndvrh,
implementace a testovdni lokalozacni metody pro danou aplikaci bohuZel v ramci této prdce nestihl zrealizovat, coZ
bohuzel musim zohledit v hodnoceni prdce. Nicméné tato obsdhld a srozumitelnd reserse spolu s namérenymi daty
ze senzoru LIDAR jisté velmi usnadni ndsledny ndvrh, implementaci a testovdni lokalizacni metody.

Otdzky k obhajobé:

1. Pokusil jste se oslovit néjakou konkrétni tovarnu pro pofizeni redlnich dat z dynamicky se méniciho
pramyslového prostredi tovarny?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném [ - _ yopre,

Datum:[ 93 06.16 Podpis:
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	Zadání
	
	Hodnocení náročnosti zadání závěrečné práce.
	Zadání práce považují za náročnější, jelikož předpokládá rešerši problematiky „celoživotní lokalizace mobilních robotů“ s důrazem na následnou aplikaci v průmyslovém prostředí, seznámení se senzory typicky používanými v těchto aplikacích, dále sběr dat z těchto senzorů, návrh lokalizační metody schopné pracovat na nasbíraných datech, její implemetaci a otestování.
	Splnění zadání
	
	Student bezchybně splnil první část zadání, kde provedl velmi obsáhlou a kvalitní rešerši dané problematiky. Dále se mu podařilo vytvořit experimentální model pro sběr dat ze senzoru LIDAR za pomoci systému ROS. Prostřednictvím modelu data následně nasbíral. V průběhu rešerše doporučuje některé z popisovaných metod pro následnou aplikaci - transport materiálu v továrně, ale v práci pak chybí finální návrh metody, stejně tak jako její implementace (nepočítám-li předložený seznam již existujících implementací SLAM v ROSu) a otestování na nasbíraných datech.
	Zvolený postup řešení
	
	Posuďte, zda student zvolil správný postup nebo metody řešení.
	Student postupoval logicky. Nejdříve objasnil cíl práce – konkrétní aplikace autonomního robotu v továrně pro transport materiálu, vybral vhodné senzory pro tuto aplikaci a popsal jejich funkci. Dále velmi podrobně rozebrat problematiku lokalizace (SLAM), porovnal existující implementace a některé metody doporučil pro následnou aplikaci. Nakonec sestrojil experimentálné model, s jehož pomocí nasbíral data ze senzoru LIDAR.
	Odborná úroveň
	
	Posuďte úroveň odbornosti závěrečné práce, využití znalostí získaných studiem a z odborné literatury, využití podkladů a dat získaných z praxe.
	Student v rešerši prokázal velmi dobrou orientaci v problematice „celoživotní lokalizace robotů“.
	Formální a jazyková úroveň, rozsah práce
	
	Posuďte správnost používání formálních zápisů obsažených v práci. Posuďte typografickou a jazykovou stránku.
	Práce po grafické stránce vypadá velmi solidně. Objevuje se v ní jen minimum překlepů, formulace jsou jasné a srozumitelné.
	Výběr zdrojů, korektnost citací
	
	Vyjádřete se k aktivitě studenta při získávání a využívání studijních materiálů k řešení závěrečné práce. Charakterizujte výběr pramenů. Posuďte, zda student využil všechny relevantní zdroje. Ověřte, zda jsou všechny převzaté prvky řádně odlišeny od vlastních výsledků a úvah, zda nedošlo k porušení citační etiky a zda jsou bibliografické citace úplné a v souladu s citačními
	zvyklostmi a normami.
	Velká část zdrojů se zabývá přímo tématem této práce – lokalizací robotů, především pak problematikou SLAM a existujícími způsoby řešení tohoto problému. Některé zdroje pak mají podobu datasheetů či návodů k použitému HW či SW. Student uvedené zdroje používá logicky, nezjistil jsem žádné zjevné porušení citační etiky. Citace jsou dle mého názoru kvalitní a kompletní, mnohé z citovaných zdrojů jsou velmi aktuální.
	Vyjádřete se k úrovni dosažených hlavních výsledků závěrečné práce, např. k úrovni teoretických výsledků, nebo k úrovni a funkčnosti technického nebo programového vytvořeného řešení, publikačním výstupům, experimentální zručnosti apod.
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