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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani Priimé&rné naroéné
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvérecné prdce.

Cilem prace je navrhnout algoritmus pro dokovani mobilniho robotu na malou vzdalenosti (do cca 1m) na zakladé laserovych
dat.

Splnéni zadani Spinéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splfiuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zadadni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zadani zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatka.

Navrzeny navigacni algoritmus (str. 29, obr. 4.2) je jednoduchy, avSak s ohlédnutim na tvar dokovaci stanice, ktera je
reprezentovana pouze jednim rohem, je takové reSeni prijatelné. Zadani bylo splnéno.

Zvoleny postup fFeSeni Caste¢né vhodny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody resent.

Uloha je motivovana ,priimyslovym robotem o délce priblizné 6 metrd s véesmérovym podvozkem* (str. 2, druhy odstavec),
student Ulohu resi s vyuZitim malého diferencialniho robotu. Toto zjednoduseni samo o sobé nevadi, v praci vsak chybi
diskuze nad tim, jak stavajici FeSeni upravit pro vsesmérovy podvozek.

Dokovani je feseno tak, Ze je nejprve urcena relativni pozice k doku (na zakladé dat z laserového senzoru) a nasledné se robot
naviguje do predem zvoleného bodu. Lokalizace robotu je fesena algoritmem ICP, ktery porovnava aktualni data s
referenénim modelem. Pro ziskani referenc¢niho modelu je dokovaci stanice nejprve nasnimana ze zndmé pozice a referencni
model jsou tedy méreni z ddlkoméru. Alternativou by bylo vytvofeni modelu (napf. polygonalniho, 2D gridu, apod) dokovaci
stanice, avsak student argumentuje, Ze toto modelovani by bylo ,pomérné narocné” (str. 12, posledni fadek) a ,model by
nemusel odpovidat redlnému doku*, coZ neni pravda, nebot redlny dok ma tvar pismene L a ten Ize prfesné popsat analyticky
(napf. polygonem). Chybi zde argumentace, proc je skenovani prostiedi jednodussi, nez tvorba modelu. V praci chybi schéma
umisténi senzor(l na robotu a definice globalniho/lokalniho soufadnicového systému.

Student déle navrhl jednoduchy naviga¢ni algoritmus, ktery Ize popsat ,,otoc se ve sméru cilového bodu a jed rovné®, ktery
obohatil nékolika konstantami. Bohuzel, neni jasné, jak jsou tyto konstanty zvoleny. Jak by se zménily, pokud by dok mél tvar
napriklad pismene U? Jsou tyto konstanty ovlivnény rychlosti pohybu robotu a pfesnosti jeho Fizeni?

Odborna udroven D-uspokojivé
Posudte urover odbornosti zdvérecné prdce, vyuziti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladu a dat
ziskanych z praxe.
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Chovani navrZeného navigacniho algoritmu je vyhodnoceno pouze na zakladé odchylky od zadané polohy, thel neni bran
na zietel, pro¢? Uhel hraje pfi dokovani, nap¥, na nabijeci stanici, vyznamnou roli. V p¥ipadé, Ze Ghel neni dilleZity, je nutné to
v textu napsat.

Velkou slabinou diplomové prace jsou experimenty (kap. 5 a 6), které maiji tyto hlavni nedostatky:

a) neni provedeno porovnani s zddnou referenéni metodou, navic v situaci, kdy cela prace byla vypracovana v systému ROS,
ktery jiz obsahuje naviga¢ni moduly. Prace neni ani porovnana s Zadnou z citovanych/popsanych naviga¢nich metod (napf.
follow-the-carrot, potencialové pole).

b) neni zobrazena ujeta trajektorie a to presto, Ze po celou dobu experimentu byl robot sledovan systémem Vicon. Nejsou
uvedeny finalni natoceni robotu.

c) neni uveden cas vypoctu navigace ani jeji rychlost.

d) dokovani je testovano jen ze dvou pozic (jedna v tzv. ose doku, druha z boku). V obou pfipadech je robot nato¢en smérem
do doku, coZ dokovani zjednodusuje. Lze viak predpokladat, Ze dokovani bude probihat z riiznych pozic (a natoéeni) vici
doku, cozZ by mélo byt otestovano.

Z téchto divodu neni jasné, zda-li je navrzené feseni dostatecné pro zvolenou Ulohu, pouze vime, Ze robot (po
nespecifikované dobé) dojede na vzdalenost nékolika milimetr(i od zadané polohy.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace D-uspokojivé

Posudte spravnost pouZivdni formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Nejvétsi slabinou prace je jeji text. Text je psan Cesky (s pfeklepy) a je dopInén o Fadu obrazkd, které jsou vétsinou prevzaté z
literatury. Text obsahuje fadu nejasnych formulaci, napf. ,uréitym/néjakym zplsobem®” (str. 3: ,V tomto pfipadé se aktualné
zachyceny scan urcitym zplsobem porovnava ... ,,, str. 2:, Predpokladame tedy, Ze robot je schopen se néjakym zptsobem
dostat .. ), nebo véty typu: ,Zde bude tedy zapotiebi presného zadokovani s co nejvétsi presnosti®.

Text je ¢lenén do sedmi kapitol. Navaznost textu neni plynula, napr. detailnéjsi zadani prace se dozvidame teprve v sekci 2.3,
kterd by mohla byt presunuta na Gvod prace. Kvili nevhodné strukture textu neni jasné, co je presné zadani prace a hlavné
neni jasné co student sdm vytvofril a co pouZil napt., ve formé knihoven.

Text nevhodné odkazuje na obrazky a rovnice. Matice v rovnici (4.1) nema jméno. Matice na str. 38, rovnice (6.1) nejsou
pojmenované a vzhledem k chybéjicimu zakresleni souradnicového systému je ani nelze spravné interpretovat.

Nékteré obrazky nejsou v textu zminény vibec (napt. Obr. 1.1, str. 3), naopak obrazek 6.2 je zminén jiz v kapitole 5.3 (str. 32).
Popis relevantnich metod je aZ pfilis strucny a technicky ne zcela presny, napf. str 6, sekce 1.3.1: ,,Robot se poté pohybuje
magisterské praci. ,Znama je napfiklad metoda Follow the carrot” (str. 7), bez uvedeni citace. Follow-the-carrot je spise
obecny pojem pro sledovani trajektorie a Ize jej implementovat r(izné.

V textu je pouZit pojem ,kalibrace senzoru” (sekce 2.3.2), ktery je zavadéjici. V textu se jim rozumi zjisténi vzajemné polohy
senzor(, nikoliv kalibrace jejich parametru. Kapitola 3 obsahuje popis pouzitych knihoven a systému ROS, osobné bych tuto
kapitolu zkratil, pripadné zcela vypustil, nebot pro vlastni prace neni podstatna. Navigac¢ni algoritmus by bylo [épe popsat
pseudokdédem nebo vyvojovym diagramem, spiSe neZ schématem na Obr. 4.2 (str. 29).

Vybér zdroji, korektnost citaci C-dobre

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskdavdni a vyuZivdni studijnich materidlt k Feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramen(i. 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 Uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.
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Citované prameny jsou relevantni, v praci mi chybéla zminka o jinych metodach lokalizace, nap¥. zaloZzené na kamerovych
datech. Nékteré ¢lanky jsou jen strucné citovany, bez hlubsiho rozboru, napf: str. 4, posledni véta: ,S relativné ... se zabyvaji
¢lanky [3],[4],[5]." Bylo by vhodné kazdy z téchto ¢lank( rozepsat a zminéné pristupy porovnat.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledkt zdvérecné prdce, napt. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k urovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikaénim vystuptim, experimentdlni zrucnosti apod.
VloZte komentar (nepovinné hodnoceni).

1Il. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném D-uspokojivé.

Datum: 3.¢ervna, 2019 Podpis:
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