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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani mimoFfadné narocné
Hodnoceni narocnosti zadani zavérecné prace.

Téma préce je zamérfeno na metody ohodnoceni prostupnosti terénu zalozené na méreni redlné narocnosti
prichodu terénu Sestinohym kracejicim robotem. Takové ohodnoceni je ndsledné extrapolovano s vyuzitim
exteroceptivnich dat k ohodnoceni dosud nenavstivenych, ale jiz vidénych mist. Prace kombinuje fizenf
pohybu komplexniho Sestinohého robotu a zpracovani proprioceptivnich a exteroceptivnich dat, zejména
zpracovani obrazu a to nejen zhlediska volby vyznamnych/charakteristickych rysG prostfedi pro
ohodnoceni prostfedi, ale také pro lokalizaci robotu technikou simultdnni lokalizace a mapovani (SLAM).
Prace vyzaduje nastudovani pomérné sirokého spektra metod, jejich ovéreni v redlnych experimentech a
nasazeni vyvinutych metod na redlny kracejici robot. Praci proto povazuji za mimoradné naro¢nou.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZena zavérecna prace spliiuje zadani. V komentari pfipadné uvedte body zadani, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prace oproti zadani rozsifena. Nebylo-li zadani zcela splnéno, pokuste se posoudit zavaZnost,
dopady a pripadné i pficiny jednotlivych nedostatka.

V préci se podafilo vytvorit rdmec ohodnoceni prlchodnosti terénu umoznujici zpracovani proprioceptivnich
i exteroceptivnich dat, zejména vyznamnych vizudlnich a geometrickych markantl prostfedi ziskanych
z vytvareného modelu (mapy) okolniho prostiedi robotu metodou SLAM. Rdmec je ovéfen na redlnych
datovych sadéch a jsou evaluovany zvolené techniky zpracovani exteroceptivnich dat a inference odhadu
prichodnosti. RAmec umozniuje kombinovat data z pozemniho robotu a vzdusného robotu. Ramec také
umoznuje extrapolaci prlchodnosti terénu nenavstivenych mist. Déle je diskutovano pouZiti rdmce
v prlzkumu nezndmého prostiedi. VSechny body zadani proto povazuji za bezezbytku spinéné. Nad ramec
prace byl pfipraven shrnujici ¢ldnek na vyznamnou konferenci 2018 IEEE/RSJ International Conference on
Intelligent Robots and Systems (IROS 2018)", ktery je v soucasné dobé& v recenznim fizeni. Milo§ Pragr se na
publikaci podilel dosaZzenymi vysledky i vlastnim textem a je jejim hlavnim autorem.

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 tvirci prace.

K feseni diplomové prace pfistupoval Milos Pragr zodpovédné a samostatné. Na konzultace byl vzdy velmi
dobfe pfipraven sjasnym pldnem dalSich postupovych praci. Proto jsme predevsim upresfiovali celkovy
rdmec prace, zpUsob prezentace vysledkl a celkovou koncepci vyvijeného rdmce odhadu prlchodnosti
terénu a technické pozadavky souvisejici se sbérem a uklddadnim vytvarenych datovych sad.

Odborné Urovef A - vyborné

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

Navrzeny ramec kombinuje existujici metody a techniky uc¢eni modelu z redlnych dat pouzitych pro ucenf
modelu odhadu prichodnosti terénem. Zvolené metody jsou aktuaini a Milos Pragr vyuzil existujicich metod
pro navrzeni vlastniho feseni. Odbornou Uroven prace povaZzuji za adekvatni.
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Formalni a jazykové Urovenf, rozsah prace A -vyborné

Posudte spravnost pouZzivani formalnich zapisi obsaZenych v praci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Text prace je dobfe strukturovany a vhodné doplnény ilustracemi a obrdzky. V praci nechybi prehled
existujicich metod odhadu prlchodnosti terénu, pouZivanych popisl terénu vcéetné struéného avsak
dostacujiciho popisu pouzitych algoritmd uceni odhadu prichodnosti. Dosazné experimentdini vysledky
jsou podrobné reportovany. Jazykovou Uroven textu povazuji za zdafilou.

Vybér zdrojl, korektnost citacf A - vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuZzivani studijnich material( k reseni zavérecné prace. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledk( a uUvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Uplné a v
souladu s citacnimi zvyklostmi a normami.

Text pracuje s aktudlnimi ¢lanky, které fadné cituje. Vlastni navrzené feSeni vychazi z existujicich citovanych
pristupl a sprévnost zvoleného pristup je ovérena empiricky. VSechny relevantni zdroje jsou fadné citovany.

Dalsi komentare a hodnocen(

Vyjadrete se k Grovni dosaZzenych hlavnich vysledk( zavérecné prace, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni
a funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplm, experimentdini zru¢nosti
apod.

Navrzeny ramec kombinuje nékolik metod uceni a zpracovani exteroceptivnich dat s vlastni zkuSenosti
robotu s prlchodem terénem a odhad naroc¢nosti prlichodu extrapoluje pro dosud nenavstivend, ale
exteroceptivné vnimana mista prostfedi. RAmec je otevreny pro vyuziti dalSich metod a predstavuje tak
zakladni modul pro dalsi vyzkum v oblasti prlichodnosti terénu souvisejici s dlouhodobou autonomii robotu
a efektivni navigaci v feseni rozli¢nych misi, zejména robotického sbéru dat, ale také robotického prlzkumu
nezndmého prostredi. Prvni dosazené vysledky se podafilo konsolidovat v podobé ¢lanku na IROS 2018. Déle
pfedpokladam, Zze vytvoreny ramec umozni dalsi vyzkumu spolu s navazujicimi publika¢nimi vystupy.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

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

Diplomovd prace vychazi z podrobného nastudovani problematiky a vhodné volby technik
zpracovani dat i metod uceni modelu odhadu prostupnosti terénem, které jsou kombinovany
v navrzeném, implementovaném a experimentalné ovéfeném ramci. Soucdasti prace je téz
podrobnd evaluace navrzeného rdmce v rliznych scénarich a pro rlznda nastaveni. Vysledky kromé
povedeného textu diplomové prace byly konsolidovany v pfispévku na IROS 2018. Praci povazuji za
velmi zdafilou a nemam pochybnosti, Ze student prokazal schopnost samostatného nastudovani
problematiky, ndvrhu vlastniho fesSeni, jeho experimentdlni ovéreni a prezentace dosazenych
vysledk( ve vlastnim textu diplomové préace.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.
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