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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi
Zadani narocnéjsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.
Tématem prace je planovani pohybu pro kracejiciho robota, coz vyzaduje nékteré znalosti, které nejsou probirany v
magisterském studiu.

SpInéni zadani 'splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splfiuje zaddni. V komentdfri pripadné uvedte body zadani, 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 nedostatkd.

Zadani je zcela splnéno, perfektné zdokumentovano a ovéreno na simulacich.

Zvoleny postup feseni \vynikajl'ci

Posudete, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody resent.

Student nejprve podrobné analyzuje feseny problém a na zakladé detailniho prehledu existujici literatury voli vhodny zpGsob
feseni. Ten je zaloZeny na zjednoduseni Glohy na dva planovace (hledani sekvence krok( a hledani pohybu mezi dvéma
nasledujicimi kroky). Kromé detailniho rozboru obou planovact jsou v praci diskutovany i technické detaily, které souvisi s
rychlosti vypoctu (napf. zjednoduseni detekci kolizi pro tzv. self-collision a kolizi robota s povrchem/prekazkami). Navrh obou
typl planovaci je spravny a vyuziva vhodné algoritmy a rizna implementacni zjednoduseni.

Odborna troveii A-vyborné |

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

Prace je jak odborné tak i textové na velmi vysoké Grovni. Regeny problém je detailné diskutovan nejen z technického
pohledu, ale je i zasazen do $irsiho kontextu vyzkumu v oblastni zAchrannych misi. Student se zaméruje na jeden specificky
problém - hledani sekvence kroku s predpokladem, Ze mnoZina mist v mapé, kam umistit chodidla robota, jsou dopfedu
znama, coz je vzhledem k komplexnosti feSené Glohy spravny krok.

Text je psan velmi precizné s diirazem na spravny formalini zapis, coz vyrazné zlepsuje orientaci v praci. Navrzené algoritmy
jsou detailné popsany jak slovné tak ve formé pseudokdd(i. Provedené experimenty jsou velmi pékné zpracovany a ukazuji
pfinos navrzeného postupu.

V textu je nékolik ¢asti vénovanych diskuzi (napf. zhodnoceni state-of-the-art metod, zhodnoceni navrzeného postupu véetné
vyhod a nevyhod a zejména kapitola 8, kde je velmi podrobné popsano jak dale navrzené metody vylepsit). Tyto sekce
povazuji za prinosné a je dobre, Ze se jim student vénoval, coz nebyva zvykem.

Formalni a jazykova tGroven, rozsah prace ‘A -vyborné ‘

Posudte spravnost pouZivdni formdlnich zapist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.
Text je psan anglicky s minimem preklep( a je doplnén mnoha nazornymi obrazky. Text je rozdélen do deviti kapitol, které na
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sebe plynule navazuji. Ctenaf nemusi dohledavat v textu neznamé terminy, vée je véas vysvétleno.

Nékteré pasaze jsou viak prilis zdlouhavé a bylo by vhodné je bud' zkratit nebo alespori rozdélit do vice odstavc( (napf. text v
sekci 1.1).

V textu Ize presto najit nékolik drobnych preklept, zejména ve vzorcich. Napfr. v sekci 2.4: Bezierova krivka s n+1 body by
méla byt definovana body p0, p1, .. pn, nikoliv body p0,p2,..pn. Ve stejné sekci cteme, Ze B(1)=p1, coZ ma spise byt B(1)=pn.
Tyto drobné preklepy vsak nezhorsuji Citelnost prace a rozhodné nesnizuji jeji vysokou Groven.

Vybér zdrojt, korektnost citaci \A -vyborné ’

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavdni a vyuzivani studijnich materialli k feseni zavérecné prace. Charakterizujte vybér
prament. Posudte, zda student vyuzil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky rddné odliseny od
vlastnich vysledkti a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Prace obsahuje 72 citaci, coZ je adekvatni magisterské praci a jsou pouZity v souladu s obvyklymi pravidly. Prace obsahuje
velky prehled stavajici literatury, jednotlivé ¢lanky (reference) jsou detailné rozepsany a na zavér je provedeno jejich kritické
zhodnoceni. Urover zpracovani prehledu literatury je nadpriimérna.

Dalsi komentaFe a hodnoceni
Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledkti zavérec¢né prdce, napr. k urovni teoretickych vysledku, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuptim, experimentdlni zrucnosti apod.

Prace je svym rozsahem, kvalitou pfehledu literatury, velmi vysokou formalni Grovni a detailnim (a pochopitelnym popisem)
navrzenych metod naprosto nadpriimérna. Doufam, Ze student uvazuje o dalsim pokracovani svého badani a rozsifeni této
vynikajici prace na disertacni praci.

Otazka: Na str. 18 ¢teme, Ze ,, X is a part of the configuration space definition“. Co pfesné to znamena? Jak probiha vypocet
mnoZiny X? Nebo je tato mnoZina jiZ znama pred vypoctem planovani pohybu a je soucasti vstupnich dat, které obsahuji
pozice, kam Ize umistit chodidla robota?

Ill. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném ‘A -vyborné
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