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Il. HODNOCENI{ JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Cilem zadani je implementace virtudlniho ndrazniku pro pasovy robot pohybujici se vnaroéném
nestrukturovaném prostiedi. Dale je soucasti zadani navrh odhadu ¢asu pfipadné kolize libovolné ¢asti robotu,
ktery mlzZe ménit sv(j tvar a schopnost pohybu po nerovném terénu pfidavnymi pasy. Zadani dale obsahuje
navrh a implementaci kalibracni metody. Soucasti zadani je téz vyuziti senzoru RealSense.

SpInéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pripadné 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.

Vtextu prace je prezentovan navrh a implementace jednoduchého algoritmu realizujici virtudlni naraznik
s vyuZitim nékolika definovanych geometrickych prostorli, ve kterych jsou detekovany prekazky. Aktivace
narazniku je zaloZena na hodnoté vhodné zvoleného prahu poctu predpokladanych prekazek v koliznim sméru.
Hodnota byla nalezena na zadkladé provedenych experimentll v osmi testovacich scénafich a nasledné ovérena
v jiném scénafi. Popis postupu kalibrace jsem praci nenasel, pouze odkaz na obrdazek. V praci jsem také nenasel
model odhadu casu kolize robotu s ptipadnymi prekazkami. Misto toho je pouZit zjednodusSeni geometricky
model vychazejici z konkrétnich parametr( robotu. Pfesto véfim, Ze se student na fesSeni prace aktivné podilel a
nedosaZeni téchto bodl zadani bylo zplsobeno vyuZitim ¢asové dotace pro realizaci relativné vysokého poctu
readlnych experiment(. Proto hodnotim splnéni zadani jako splnéno s mensimi vyhradami.

Zvoleny postup feseni castecné vhodny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Student specifikuje problém v ¢asti 1.3 a nasledné voli diskrétni mnozinu konfiguraci robotu, které mohou
ovliviiovat vyhodnoceni pfipadné kolize. Takovy postup reSeni povazuji za vhodny, zejména pro prvotni realizaci
virtudiniho narazniku. V dalSich krocich bych spiSe ocekaval formulaci ulohy jako ,time-to-collision problém
s parametrizaci modelu robotu, kterou jsem v praci nenasel. Misto toho student zvolil konkrétni instanci
problému, kterou reSi geometricky a v praci se vénuje popisu implementace a prezentaci provedenych
experimentl. Zde bych povaZoval za vhodnéjsi uvaZovat obecnou formulaci i za cenu mensiho poctu
experiment(.

Odborna uroven C - dobie

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

Prace pfedstavuje zpravu o implementaci navrzeného virtualniho narazniku v prostfedi ROS a svych charakterem
se tak jedna spiSe o softwarovy projekt. Navrzena metoda je relativné jednoduchd, coz neni na Skodu. V praci
vSak postradam hlubsi popis pouZitého senzoru RealSense a charakter dat spolu s presnéjsSim popisem jakym
zplUsobem jsou data vyuZivana. Z textu prace neni jasné, jestli je vyuzito néjakého systému globalni nebo lokalni
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lokalizace (SLAM) pro zaneseni dat do mfizkové mapy pro detekci moznych prekazek a kolizi. V popisu pouZiti
(kapitola 5) je zminéna kalibrace s odkazem na obrazek 5.2, kde bych ocekaval detailnéjsi popis jak postupovat
pfi kalibraci.

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace D - uspokajivé

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace obsahuje Fadu preklepl a typografickych prohtfeskd. Radu preklept by pravdépodobné odhalil korektor
gramatiky, kterych je dostupnych celd fada. Zde uvadim pouze nékolik prikladl, Student ziejmé zaménuje
,therefor” a ,therefore”; dal se pouziva ,in Figure 2.1“ nikoliv ,,on figure 2.1“. Malé pouZiti ¢lend a ,,cannot” vs
,can not” nepovazuji za zasadni chybu. Na druhé strané praci na 36 stranek tvofi témér 16 stranek popisu
experiment(, u kterého nejsem presvédcen o jeho pridané hodnoté a spiSe bych odekdaval podrobnéjsi popis
jakymi zpGsobem jsou data integrovana, nebot z popisu neni jasné, zdali se pouziva jednoducha 3D mfizka nebo
OctoMap.

Vybér zdroju, korektnost citaci C - dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdani a vyuZivani studijnich materidli 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.

Prace obsahuje 14 referenci, z ¢ehoz 10 referenci tvoti odkazy na webové stranky, coz nesvédci o pfilis dikladné
resSersi existujicich pfistup(. Student ani necituje zdroje uvedené v zadani a neni tak jasné, zdali z nich cerpal i
nikoliv. Citace na ¢lanky publikované na konferenci ICRA nepovazuji za Uplné, nebot chybi Cisla stranek.
U reference [11] bych spisSe ¢ekal odkaz na repositar.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napf. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k urovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplm, experimentdlni zruc¢nosti apod.
Zavér prace je relativné strucny, ocekdval bych kromé kratkého shrnuti také néjaky vyhled na dalsi rozsireni.

1Il. 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 zavérecné prdce pred komisi.

Prace je popisem implementace jednoduché metody detekce moznych prekdziek v koliznim sméru robotu na
zakladé aktudlni konfigurace robotu spolu s popisem provedenych experimentl. V praci postradam hlubsi analyzu
moznych zpUsobl Feseni a také diskusi a obecny model v zadani uvedeného odhadu ,time-to-contact” libovolné
¢asti robotu.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném C - dobfre.
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