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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

vewvs

Zadani narocnéjsi

Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prdce.

Cilem prace bylo implementovat tfi algoritmy pro sledovani trajektorie a dale navrhnout a implementovat dva zpUsoby pro
vyhybani se prekazkam na sledované trajektorii. Pro ovéreni feseni byla vyuZita platforma modelu autonomniho auta F1/10,
kvli které se muset student potykat s vlivy redlného svéta (napr. nepresnost senzorli, omezeny vypocetni vykon platformy). Z
tohoto diivodu hodnotim préci jako naro¢néjsi.

SpInéni zadani spInéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splfiuje zaddni. V komentdri pfipadné 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.

Student zadani splnil ve vsech bodech. Drobnou vytku si ale zaslouZi chybéjici dokumentace vytvorenych balika.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace B - velmi dobie

Posudte, zda byl student béhem feseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své resSeni priibézné konzultoval a zda
byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvurci prdce.

Student pracoval samostatné, konzultoval v rdmci aktudlni potfeby. Kamenem drazu byl oviem konec semestru, kde student
dohanél samotné psani prace, coZ se odrazilo i na kvalité textu; nékteré ¢asti jsem si mohl precist az v odevzdané verzi.
Student je schopen samostatné tvirci prace.

Odborna uroven B - velmi dobie

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

Student ve své praci popsal existujici metody pro sledovani trajektorie a seznamil ¢tenare s moznymi pfistupy pro vyhybani se
prekazkam. Vybrané algoritmy naimplementoval a jejich funkci experimentalné ovéril na platformé F1/10. Svym postupem a
vybranymi metodami prokazal nejen znalosti nabyté béhem svého studia, ale i schopnost spolupracovat na rozsahlejSim
projektu (F1/10).

Student ve své praci popisuje jednotlivé metody strucné, avsak nékdy trochu chaoticky. Na druhou stranu, na pomysiném
vrcholu prace, v kapitole o implementaci, student zcela spravné identifikuje problémy spojené s redlnym modelem auta a
navrhuje jejich rfeseni. Z toho je oCividné, Ze se student do problematiky spravné zahloubil a pouzivané pristupy spravné
pochopil. Kapitola vénovana experimentim by, dle mého nazoru, mohla obsahovat i opakovani jednotlivych experimentd,
protoZe v aktualnim znéni mlze nechat ¢tenare na pochybdch, zda nejsou vysledky jen nahodné. Preci jenom, jedna z vyhod
pouzivani modelu autonomniho auta je snazsi provadéni experimentd. Kromé toho, experimentdm A a B chybi ,,stopy”
prajezdl algoritm.

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace D - uspokojivé

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace obsahuje mensi mnozstvi typografickych chyb (mala/velka pismena, nadbyteéné tecky), v nékterych pfipadech
obsahuje slova nadbytecn3, jinde zase chybi. V jinych pfipadech na sebe véty nenavazuji. Chybi mi vyuZiti stylovani textu pro
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oznaceni ndzv(, protoZe neni vidy jasné, co je jesté nazev metody. Vytknu jesté urcitou nekonzistenci zapisu, napr. jednotky
jsou v textu psany jak ,,m/s tak ,,m-s?“ tak i ,,ms™“.

Pochopitelnosti textu trochu ubird i fakt, Ze nékteré terminy (napf. step distance) jsou vysvétleny aZ o par kapitol pozdéji. Na
druhou stranu jsou tu i nevysvétlené pojmy, napf. neni vysvétlena funkce rewire(), neni vysvétleno co je mysleno pod
pojmem ,fixed orientation”, neni uveden limit zataceni auta (ale mluvi se o ném).

Jinak je prace psana vcelku srozumitelné.

Vybér zdroji, korektnost citaci C - dobte

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskdavani a vyuZivani studijnich materidld k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledku a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Student si studijni materidly hledal aktivné a samostatné. Vybran4 literatura je slozena z ¢lankd, s vyuzitim internetovych
zdrojl a jinych zavérecnych praci. Bibliografické citace nejsou vidy Gplné, napt. u online zdroji nékdy chybi odkaz, u ostatnich
pak udaje potiebné k dohledani ¢lanku. V nékolika malo pfipadech neni jasné, zda student vychazi z vlastni znalosti, ¢i dané

vyjadreni prevzal; napf. ,,Disadvantage of this algorithm is that it needs a high resolution reference path, unlike the Pure
Pursuit.” na strané 11.

Il. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

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

Student ve své praci Uspésné implementoval algoritmy pro sledovani trajektorie a spravné navrhl a implementoval
pfistupy pro vyhybani se prekazkdm na sledované trajektorii. VSechny soucasti experimentalné ovéfil na platformé
modelu autonomniho auta, ¢imzZ se musel potykat s nékterymi nepfiznivymi vlastnostmi platformy (napf.

nepresnost senzor(). | pres drobné nedostatky jsem s vysledky prace spokojen a véfim, Zze implementované
soucasti budou pouZzity v budoucich projektech na platformé F1/10.

PfedloZenou zavére¢nou prdaci hodnotim klasifikaénim stupném C - dobfe.
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