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Il. HODNOCENIi JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné

Hodnoceni naro¢nosti zadani zavérecné prace.

Zadani zahrnuje realizaci vice softwarovych modull nutnych pro autonomni fizeni mobilniho robotu, zahrnujici
lokalizaci, planovani, exploraci a fizeni pohybu, cozZ je pomérné komplexni Gloha. Zadani navic vyZaduje interakci
s hardwarem robotu a realizaci potfebnych rozhrani. Komplexnost zadéani je v8ak kompenzovana tim, Ze vétSinu
modulll je mozné realizovat existujicimi knihovnami &i standardnimi algoritmy.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZena zavéreCna prace spiriuje zadani. V komentari pfipadné uvedte body zadani, které
nebyly zcela spinény, nebo zda je prace oproti zadani rozSifena. Nebylo-li zadani zcela spinéno, pokuste se
posoudit zavaZnost, dopady a pripadné i pii¢iny jednotlivych nedostatkd.

Ke spInéni zadani nemam vyhrad. VSechny poZzadované moduly byly implementovany a jejich funkce byla

demonstrovana exprerimenty provedenymi na zadaném robotu.

Zvoleny postup feSeni vynikajici

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reSeni.

Pro autonomni fizeni robotu byly zvoleny relevantni state-of-the-art metody, které splfiuji funkéni pozadavky a
zaroven respektuji vykon instalovaného palubniho pocitace. Lokalizace robotu byla realizovana knihovnou tfeti
strany. VétSina ostatnich modulll byla implementovana studentem s vyuZitim standardnich algoritm.

Odborna uroven B - velmi dobfe

Posudte uroveri odbornosti zavére¢né prace, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti
podklad( a dat ziskanych z praxe.

Jako nejvétsi nedostatek prace povazuji absenci pokusu o néjaké kvantitativni vyhodnoceni vysledkd. Ze zadani
takovy pozadavek sice nevyplyva, pfesto se domnivam ze by se mél student feSici takovyto kol o podobné
vyhodnoceni alespon pokusit (zejména u vyhodnoceni funkce lokalizace). Zhodnoceni ,algorithm works well“ (viz
kap. 5.5) nepovaZuiji za odpovidajici pro tento typ prace. Je ziejmé, Ze provést tato vyhodnoceni je v fadé pripad(
komplikované, presto se domnivam Ze alespoi ¢asteCné proveditelné.

V kapitole 4.4 mi chibi vice informaci o parametrech pouzitého laserového dalkoméru, nebot tyto parametry
ovliviiuji pfesnost metody zpracovavajici data (tedy SLAM).

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobre \

Posudte spravnost pouZivani formalnich zapis obsaZenych v préaci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
jsem nezaznamenal.

Rozsah prace odpovida pozadavkdm.

Kapitola 1.1 (State of the art) je pomérné strucna a neni zcela zfejma souvislost mezi jejim obsahem (zejména
popis jednoho odkazaného €lanku a 3 dalSi odkazy bez podrobnéjSich informaci). Tim vSak nefikam, Ze v préci
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chybi zpracovéani soucasné problematiky, nebot kapitola 2 obsahuje zcela dostacujici pfehled SLAM metod vCetné
relevantnich citaci. Nejedn& se tedy o to, Ze by v praci néco chybélo, spiSe jde o nejasnost Ucelu dané kapitoly.
V seznamu literatury jsou chyby ve velikosti pismen.

Vybér zdroja, korektnost citaci A - vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuZivani studijnich material( k feSeni zavérecné préace.
Charakterizujte vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovéite, zda jsou vsechny
prevzaté prvky radné odliseny od viastnich vysledkd a Gvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou
bibliografické citace upiné a v souladu s citacnimi zvyklostmi a normami.

Student se odkazuje na dostateény pocet relevantnich zdrojl, které jsou korektné citovany.

Kapitoly 4.4 (Distance Transform) a 4.5 (Path planning) by si mozna zaslouzily odkaz na zdroje, ale vzhledem k
tomu, Ze jde o pomérné Siroce znamé algoritmy je zfejmé, Ze je autor nevydava za své plvodni myslenky.

DalSi komentare a hodnoceni

Vyjadrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledk( zavéreéné prace, napr. k tGrovni teoretickych vysledkd, nebo
k drovni a funkcnosti technického nebo programového vytvoifeného Feseni, publikacnim vystuptm, experimentalni
zrucnosti apod.

Vzhledem ke komplexnosti Glohy na mé prace i pfes uvedené nedostatky udélala dobry dojem. Z dodanych videi z
provedenych experimentl je patrné, Ze robot funguje podle oéekavani a jeho jizda je plynula.

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zavérecné prace, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné
otazky, které by mél student zodpovédét pri obhajobé zavérecné prace pred komisi.

Zadani povaZzuiji za splnéné ve vSech bodech.
Predlozenou zavérecnou praci hodnotim s ohledem na drobné uvedené nedostatky klasifikatnim
stupnem ‘B - velmi dobre. |

Dodatec¢né dotazy k obhajobé:
1) Jak byste mohl kvantitativné vyhodnotit pfesnost lokalizace robotu?

2) Ve videu z jizdy robotu je zfejmé, Ze za robotem kraci Clovék s kamerou. Jak je mozné, Ze nohy
tohoto Clovéka nezanechavaji stopy v lokalizacni mapé?

Datum: 1.6.2020 Podpis:

Jan Chudoba
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	Zadání
	
	Hodnocení náročnosti zadání závěrečné práce.
	Zadání zahrnuje realizaci více softwarových modulů nutných pro autonomní řízení mobilního robotu, zahrnující lokalizaci, plánování, exploraci a řízení pohybu, což je poměrně komplexní úloha. Zadání navíc vyžaduje interakci s hardwarem robotu a realizaci potřebných rozhraní. Komplexnost zadání je však kompenzována tím, že většinu modulů je možné realizovat existujícími knihovnami či standardními algoritmy.
	Splnění zadání
	
	Ke splnění zadání nemám výhrad. Všechny požadované moduly byly implementovány a jejich funkce byla demonstrována exprerimenty provedenými na zadaném robotu.
	Zvolený postup řešení
	
	Posuďte, zda student zvolil správný postup nebo metody řešení.
	Pro autonomní řízení robotu byly zvoleny relevantní state-of-the-art metody, které splňují funkční požadavky a zároveň respektují výkon instalovaného palubního počítače. Lokalizace robotu byla realizována knihovnou třetí strany. Většina ostatních modulů byla implementována studentem s využitím standardních algoritmů.
	Odborná úroveň
	
	Posuďte úroveň odbornosti závěrečné práce, využití znalostí získaných studiem a z odborné literatury, využití podkladů a dat získaných z praxe.
	Jako největší nedostatek práce považuji absenci pokusu o nějaké kvantitativní vyhodnocení výsledků. Ze zadání takový požadavek sice nevyplývá, přesto se domnívám že by se měl student řešící takovýto úkol o podobné vyhodnocení alespoň pokusit (zejména u vyhodnocení funkce lokalizace). Zhodnocení „algorithm works well“ (viz kap. 5.5) nepovažuji za odpovídající pro tento typ práce. Je zřejmé, že provést tato vyhodnocení je v řadě případů komplikované, přesto se domnívám že alespoň částečně proveditelné.
	V kapitole 4.4 mi chibí více informací o parametrech použitého laserového dálkoměru, neboť tyto parametry ovlivňují přesnost metody zpracovávající data (tedy SLAM).
	Formální a jazyková úroveň, rozsah práce
	
	Posuďte správnost používání formálních zápisů obsažených v práci. Posuďte typografickou a jazykovou stránku.
	Práce je psaná srozumitelnou a poměrně korektní angličtinou, závažnější typografické či jazykové nedostatky jsem nezaznamenal.
	Rozsah práce odpovídá požadavkům.
	Kapitola 1.1 (State of the art) je poměrně stručná a není zcela zřejmá souvislost mezi jejím obsahem (zejména popis jednoho odkázaného článku a 3 další odkazy bez podrobnějších informací). Tím však neříkám, že v práci chybí zpracování současné problematiky, neboť kapitola 2 obsahuje zcela dostačující přehled SLAM metod včetně relevantních citací. Nejedná se tedy o to, že by v práci něco chybělo, spíše jde o nejasnost účelu dané kapitoly.
	V seznamu literatury jsou chyby ve velikosti písmen.
	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.
	Student se odkazuje na dostatečný počet relevantních zdrojů, které jsou korektně citovány.
	Kapitoly 4.4 (Distance Transform) a 4.5 (Path planning) by si možná zasloužily odkaz na zdroje, ale vzhledem k tomu, že jde o poměrně široce známé algoritmy je zřejmé, že je autor nevydává za své původní myšlenky.
	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.

