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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;si
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvéreénd prdce splriuje 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.

Zvoleny postup FeSeni spravny
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Odborna uroven A - vyborné

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

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie
Posudte sprdavnost pouZivani formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Vybér zdroju, korektnost citaci B - velmi dobre

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivani studijnich materidl( k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky rddné
odliseny od viastnich vysledk( a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Student vhodné ¢erpal ze zdroji a kombinoval odborné ¢élanky se skolnimi materialy. Samotna simulace byla
zaloZena predevsim na dvou clancich odborného charakteru.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki( zdvérecné prdce, napfr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdini zru¢nosti apod.
Nasazeni algoritmu v redlném komerénim voze by bohuZel vyZzadovalo mnoho prace nesouvisejici s tématem. Vhodnou
alternativou by mohlo byt napf. nasazeni ve zmenseném modelu RC vozu nebo ve studentské formuli. V tématu prace by
bylo vhodné pokracovat a rozsifit sensorset vozidla o alternativni snimace(kamera, lidar, radar, odometrie...), které zlepsi
funkcnost systému, pfipadné zlevni systém.
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IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

PredloZzend diplomova prace si klade za cil predstavit parkovaci proceduru porovnanim realné parkujiciho vozu a
vypocetni simulace drahy. Z préce je patrné velké nasazeni studenta a zpracovani vlastnimi silami.

V Uvodni kapitole 3. Asistencni systémy bych vytknul fixaci na konkrétni nejrozsirenéjsi technicka reseni.
Seznameni by mélo byt obecnéjsi tak, aby davalo prostor pro alternativni pfistupy technologického feseni.

Pro lepsi orientaci v dokumentu bych doporudil na zacatek prace umistit prehled hlavnich kapitol s jednoduchym
popisem jejich obsahu, pfipadné na zacatek kazdé kapitoly zaradit kratké intro.

Velmi kladné hodnotim uvedend analyticka a algebraicka feseni, kterd vedou ke znazornénym simulacim. Kladné
hodnotim také evoluci parkovaci strategie z jednomanévrové na vicemanévrovou a jeji uchopeni pomoci rotaéni
matice. Student prokazal dobrou schopnost pracovat se zdroji dat a vyuZiti védeckych c¢lanku.

Pro porovnani realné parkujiciho vozu by bylo vyhodné urcit pfesné trajektorii parkujiciho vozu (pomoci GPS,
kresby tuzkou na papirovy rastr...) a tu nasledné bod po bodu srovnat s trajektorii vypoctenou simulaci. Pomoci
tohoto srovnani by se dalo ptresnéji usuzovat, zda méreny algoritmus vyuziva metodiku uvedenou v ¢lancich [37] a
[39]. Bylo by tak mozno porovnat cely parkovaci manévr, aplikovat hodnoceni plosnych odchylek, nikoliv pouze
statické vychozi body. Autor v ¢lanku operuje s tracovanymi daty z fidici jednotky, avsak ta jsou v mnoha
pfipadech pouze poZadavkem, nikoliv redlnym stavem.

Navrhované otazky:
1) Jakym zplsobem je mozno pomoci ultrazvukového senzoru rozlisit nizky a vysoky objekt?
2) Jaké by byly pozadavky na provedeni parkovaciho manévru s mensim poctem ultrazvukovych senzord, pfi
zaloZeni manévru predevsim na signalu z kamer? Jaké by byly poZzadavky na umisténi kamer?

3) Bylo by mozné obohatit vypocetni model o akceptaci toleranci (napt.: manévr mize koncit o 10cm mimo
findIni polohu s Uhlovou odchylkou max 5°) za Ucelem zkraceni parkovaciho ¢asu?

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Datum: 1.6.2023 Podpis:
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