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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi
Zadani narocnéjsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Zadani prace je inspirovano aktualnim problémem autonomniho parkovani ve firmé Skoda auto, a.s. Jedna se o
narocnéjsi téma vzhledem k tomu, Ze je tfeba resit jak softwarovou ¢ast, ale hlavné z nutnosti implementovat
algoritmy pro readlnou parkovaci platformu.

SpInéni zadani 'splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splfiuje 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 priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani je zcela splnéno. Studentka vytvorila jednoduchy, ale G¢inny planovac pohybu a ovéfrila jeho vlastnosti na
redlném robotu.

Zvoleny postup feseni \vynikajl'ci

Posudete, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody resent.

Studentka analyzovala problém a na zakladé kinematickych vlastnosti robotu zvolila vhodny model pohybu a navrhla pro néj
zakladni sadu tzv. pohybovych primitiv. Vzhledem k omezenému sensorickému vybaveni robotu téZ zvolila vhodnou
reprezentaci prostredi. Vznikly ,planovac pohybu” je navrZen pro jeden konkrétni typ manévru (pfibliZzeni parkovaciho robotu
pod parkované auto) a lze jej spiSe povaZovat za regulator, nez za plnohodnotny planovac pohybu, ktery by dokazal fesit i
jiné, obecnéjsi, situace. Nicméné, vzhledem k poZadavkim zadavatel(l prace je toto rfeseni naprosto v poradku.

Odborna drover ‘A -vyborné

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

Pri feseni byly pouzity zakladni znalosti z oblasti teorie fizeni, robotiky a programovani. Studentka prokazala schopnost resit
konkrétni tlohu. Kromé prace s fyzikalnim simulatorem doslo i na experimenty s redlnym robotem, coz jisté nebylo
jednoduché vzhledem k tomu, e méreni probihalo za plného provozu pfimo na parkovisti Skoda auto.

Na zakladé popisu platformy z Figure 4 a 6 se zd4, Ze dva spodni boéni lidary (Sick microScan3) jsou umistény tak, Ze vidi
pneumatiky z boku (tj. snimaji vné;jsi stranu pneumatik), zatimco na Figure 5 jsou pneumatiky zobrazeny tak, jako kdyby byl
scanner jesté v ose auta a vidél pneumatiky zevnitt. Jak je moZné, Ze na Figure 5 nejsou data odpovidajici vnéjsi strané
pneumatik, ale naopak tam jsou data odpovidajici poloze skeneru mezi koly auta?

Byly navrZzeny vhodné parkovaci manévry, jeden z nich tzv. korekéni, ktery se pouZije v pfipadé, Ze predchozi selZou. Navrh
téchto jednoduchych manévrt je pro tento konkrétni pfipad parkovani vhodnéjsi nez kompletni planovani pohybu, které by
navic bylo zatizeno problémy s nepresnou lokalizaci nebo nejistou v mapé.
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V sekci 5.3.3 jsou uvedeny pravdépodobnosti P1 (pravdépodobnost, Ze manévr byl ispésny) a P2 (pravdépodobnost, Ze
korekéni manévr byl Gspésny). Lze ofekavat, Ze Gspésnost téchto manévrd je zavisla téZ na pocatecnich podminkach. Byly pfi
vypoctu téchto pravdépodobnosti uvaZovany riizné pocateéni podminky (nap¥. odchylka v pozici nebo natoceni robotu od
idealni pocatecni pozice)?

Jaka je primérny pocet opakovani korekéniho manévru a jaka maximalni hodnota byla namérena?

Formalni a jazykova tGroven, rozsah prace \C - dobre

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

Prace je psana vybornou anglictinou, béhem ¢teni jsem nenasel preklepy nebo gramatické chyby. Text je vSak dost Gsporny a
nékteré pasaze by bylo vhodné vyrazné rozsitit. Napr. v sekci 2 (str. 2) je uvedena rada zakladnich pojm(, nicméné chybi napt.
srovnani vyhod aktivni/pasivni nebo lokalni/globalni lokalizace, uvedeni jejich presnosti a moznych problém(. Obdobné v
sekci 2.2 jsou strucné (tj. jednou aZ dvéma vétami) popsany zakladni planovace pohybu. Chybi zde jejich kritické srovnani,
jejich vhodnost pro zadanou ulohu, vyhody a nevyhody apod. Zde by bylo vhodné uvést pro¢ nakonec nebyl zvolen planovac
RRT (Rapidly-exploring random tree) spolu se sadou dynamickych pohybovych primitiv (tj. takovych, u kterych lze ménit
délku, rychlost apod.) a pro¢ byla zvolena jednodussi staticka primitiva.

Text je doplnén nékolika obrazky. Nékteré by slo jesté vylepsit nebo lépe popsat. Napt. Figure 5 (str. 8) - neni jasné, co
znamenaji barvy? Ve Figure 7,8 by bylo vhodné pouZit jeden soufadnicovy systém a vice barevné oddélit parkovaci robot a
parkované auto, obrazek je v jeho aktualni verze tézko Citelny. Ve Figure 9,11 a 13 by bylo vhodné sjednotit velikost fonta.

| pres svoji stru¢nost obsahuje text vsechny dulezité informace a je srozumitelny.

Vybér zdrojti, korektnost citaci ‘C - dobre ’

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskdavdni a vyuZivdni studijnich materidlt k feseni zavérec¢né prdce. Charakterizujte vybér
prament. 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 tiplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Popis state-of-the-art metod (sekce 2) je velmi stru¢ny s minimem odkaz(i na existujici literaturu. Tato sekce by
mohla byt obsahlejsi a reflektovat aktualni ¢lanky jako napf.:

Muhammad Khalid, Kezhi Wang, Nauman Aslam, Yue Cao, Naveed Ahmad, Muhammad Khurram Khan,
From smart parking towards autonomous valet parking: A survey, challenges and future Works, Journal of
Network and Computer Applications, Volume 175, 2021, 102935, ISSN 1084-8045.

Nicméné pro srozumitelnost prace neni tato pfrilis strucna sekce velkou prekazkou, nebot vée potrebné (technické
detaily manévr( apod.) jsou vysvétleny, byt struéné.

Dalsi komentafe a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosazenych hlavnich vysledkt zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programoveého vytvoreného reseni, publikacnim vystuplm, experimentdlni zrucnosti apod.

Z textu je patrné, Ze se studentka zaméfFila vice na praktickou ¢ast bakalarské prace a méné na psani textu, ktery je pfilis
strucny. Je vsak tfeba uvazit, Zze ovladat a ridit naprosto nestandardni robotickou platformu, navic umisténou ve vzdalené
lokaci s omezenym ¢asem pro experimenty, je extrémné narocné. Vlozené Usili se ale vyplatilo, coz dokazuji data z redlnych
experimentq, ktera jasné ukazuji, Ze navrzena metoda je funkéni. Vysledek prace je prakticky a to je velmi cenné.
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IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

| pres nékolik pfipominek ke strucnosti textu hodnotim praci jako velmi dobrou a to zejména s ohledem na
extrémné naroc¢né provadéni experimentl a také s ohledem na to, Ze vysledkem prace je robustni a funkéni
metoda pro autonomni parkovani, ktera bylo ovérena v readlném prostredi.

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném ‘B -velmi dobfe ‘

Datum: ‘08/24/21 Podpis:
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