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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadan narocnéjsi

Hodnoceni naroc¢nosti zaddni zdvérecné prdce.

Zadani povazuji za naroc¢néjsi predevsim z pohledu rozsahu. Zahrnuje tvorbu matematického modelu auticka, identifikaci
jeho parametr(, vyuziti modelu pfi formulaci fizeni auticka jakozto optimalizacni Glohy a testovani implementovaného fizeni
na fyzické platformé.

SpInéni zadani Splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splniuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsitena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pripadné i pric¢iny jednotlivych nedostatk.

Vsechny body zadani byly splnény. Pouze prehled planovacich algoritm( byl zpracovany tspornéji. Jelikoz ale student v
kapitole 4 zminuje, zZe referencni trajektorii pouziva prevazné jako méritko postupu podél trati, ktery ma byt maximalizovan,
nespatruji v tom vyraznéjsi nedostatek.

Zvoleny postup reseni Spl" avny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody resent.

Diplomova prace si kladla za cil vyuZziti optimalizacnich technik pro fizeni zavodniho auticka v méfitku 1:10 pro nasazeni v
soutézi F1/10. Student nejprve provedl tvorbu modelu a jeho identifikaci. Seznamil se s existujici platformou pro soutéz
F1/10 a jejim SW a HW vybavenim. Pfi formulaci optimalizacni Glohy se vhodné inspiroval ¢lankem FeSicim obdobnou Ulohu
pro auticka v méritku 1:43 na jiné platformé a s vyuzitim odlisnych senzor( a pfistupu k lokalizaci. K FeSeni dale vyuzil
optimaliza¢ni framework od autor zminéného ¢lanku a upravil ho pro pouZiti v prostiedi ROSu s identifikovanym modelem.
S ohledem na rozsah tématu povazuji zvoleny pristup za spravny.

Odborna troven B - velmi dobre

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

Student v praci dobre pracuje s poznatky uvedenymi v citovanych zdrojich a spravné je aplikuje na reseny problém. V zavéru
prace student prisuzuje suboptimalni vysledky realnych experimentd nedostateénému vypocetnimu vykonu palubniho
pocitace, ale v praci postradam méreni a analyzu celkového vytizeni CPU/GPU jednotlivymi komponentami (napf. lokalizaci,
MPCC uzlem).

Formalni a jazykova Groven, rozsah prace A - V}"bOl‘né

Posudte sprdvnost pouzivani formdlnich zdpisti obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.
V praci je vysvétlena pouzita matematicka notace. Prace je psana srozumitelné a ¢tivou formou. Urover jazyka je na vyborné
Urovni.
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Vybér zdrojt, korektnost citaci A _ V}”bOl‘llé

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavdni a vyuZivani studijnich materidl( k feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramenti. 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.

Student pri tvorbé prace vyuzil pestrou radku zdroj(, které Siroce pokryvaji problematiku kinematickych a dynamickych
modell aut a pfistupl k jejich fizeni, coZ mu pomaha ve splnéni bodu zadani, ktery zahrnuje seznameni se s existujicimi
pfistupy. Citace jsou pouZity korektné a z textu je dobre patrny vlastni prispévek studenta.

Ill. CELKOVE HODNOCENI{, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

Mezi hlavni pfinosy prace patfi identifikace matematického modelu, experimentalni ovéreni a jeho poufZiti pfi
portaci MPC frameworku na pouzitou platformu. Rovnéz ocenuji vyuziti externiho kamerového systému ke
zhodnoceni presnosti uréeni polohy pomoci SLAM algoritmu pouZitého v palubnim pocitaci auticka. Na druhou
stranu jsem v praci postradal diskusi modelovani dynamiky zataceni (pfedevsim pouzitého serva).

Otazky:

1. S jakou periodou byly generovany vzorky v obrazcich 28b, 29a a 29b?

2. Zména pozadovanych akénich zasah(l do zataceni na obrazku 28b je vyrazna ac¢ formulace tGlohy obsahuje
penalizaci rychlé zmény akéniho zasahu (strana 22, rovnice 33a). Pro¢€ je tomu tak?

PredloZenou zavére¢nou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobre.

Datum: 22.8.2020 Podpis:
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