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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi
Zadani narocnéjsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.
Prace vyZaduje fadu dovednosti jako navrh algoritmd, implementace a prace s netypickym HW.

Splnéni zadani 'splnéno

Posudte, zda predlozend zavérecnd prdce splnuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zadadni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatka.

Prace predstavuje dva planovace (globalni a lokalni) a implementuje je v SW knihovné. Vlastnosti planovacu jsou
experimentalné ovéreny na raznych scénarich.

Zvoleny postup feseni spravny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody resent.

Student navrhl rozdélit Glohu planovani pohybu vozitka v rozlehlém terénu na globalni a lokalni planovani. Zvolil metodu RRT,
resp. jeji asymptoticky optimalni variantu RRT* jako lokalni planovac. Pfi planovani vyuZiva kinematicky model vozitka.
Postup reseni je v poradku.

Odborna troveii 'C-dobfe

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

Prace kombinuje a upravuje existujici algoritmy pro existujici HW platformu, provedené experimenty jsou spravné zvoleny.
Text je spiSe strucny, ale to neubira na srozumitelnosti. Student by se mél vyvarovat nepiesnych tvrzeni, napt. v sekci 2.1 (str.
6) o RRT algoritmu , It is probabilistic complete, and most variations are also asymptotically optimal®. Troufam si tvrdit, Ze
vétsina modifikaci RRT asymptoticky optimalni neni, nebot variant RRT* (to jsou ty asymptoticky optimalni) je vyrazné méné
nez variant RRT.

Slabinou préace je, kromé textu, grafické zpracovani experiment(l. Grafy 5.2-5.12 (ale vlastné vsechny, na kterych je uvedena
mapa prostiedi) neobsahuji popis os a rozméry. State trajectory na Obr. 5.13b (posun v ose x) neodpovida posunu v ose x na
Obr. 5.12a. MoZna je to ale jen zplsobeno neuvedenim jednotek. To samé se tyka i jinych podobnych grafd (napt. Obr. 5.14).
Fonty pouZzité v obrazcich maji rGznou velikost (srovnani napf. Obr. 5.11 a 5.10).

Ovéreni na HW platformé je popsano vice nez stru¢né (sekce Scenario 2, str. 45). Chybi porovnani naplanované a vykonané
trajektorie. Dle textu (sekce 3.2.1) je vozitko vybaveno GPS, bylo tedy moZné zaznam udélat. Soucasti prace by mohlo byt
video z experimentd, proc¢ neni pfiloZzeno?
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Prace neobsahuje Zadnou diskusi nad vysledky. Jsou navrzené/implementované algoritmy dostate¢né pro zvolenou Glohu?
Byly pozorovany néjaké nevhodné/necekané situace? Cela kapitola s experimenty plsobi jako byla psana na posledni chvili.

Formalni a jazykova tGroven, rozsah prace \C -dobre

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

Prace je psana dobrou angli¢tinou a vhodné ¢lenéna do kapitol. | pres srozumitelnost prace je znat, Ze vlastnimu textu se
studen pfili§ nevénoval, nebot obsahuje mnoho typografickych chyb, preklep( a chyb v obrazcich.

Napr.

Str. xii, seznam tabulek je prazdny

nepouZiti nedélitelné mezery pred citaci (napt. prvni véta druhého odstavce na str. 1, ale i jinde)

Spatna citace [gian_motion_2016] (str. 5)

Nekonzistentni prace se zkratkami (napf. RRT je poprvé pouZito na str. 2 bez uvedeni pIného znéni algoritmu. Ve
stejné vété je poprvé uvedena zkratka LTL a to s plnym znénim).

Chybéjici (nebo prebyvajici?) zavorka v rovnici 3.3 (str. 19)

Problémy s fonty, chybéjici popisy os, prekryvani textu v grafech v kapitole 5 (viz pfedchozi sekce)

Neexistujici reference (?? na str. 45, predposledni odstavec)

Formatovani c++ zdrojaku v Pfiloze B je velmi nevhodné (bylo by lepsi pouZit monospaced font). Jesté lepsi by bylo
tuto prilohu viibec neuvadét, nebot je zcela zbytecna.
®  Nevhodné umisténi obrazki 5.21-5.25 v sekci, ktera se jich netyka. Obr. 5.10 je a7 za Obr. 5.11 (str. 39).

Vybér zdrojti, korektnost citaci \B - velmi dobre ‘

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavdni a vyuZivdni studijnich materidlt k feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte vybér
prament. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky rddnée 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.

Prace cituje relevantni védecké prace a odkazy na mapy/softwarové nastroje. Kromé problému s podivnou citaci
gian_motion_2016 (str. 5) jsou citace v poradku.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledku zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledku, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuptim, experimentdlni zrucnosti apod.
VloZte komentar (nepovinné hodnoceni).

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

Po odborné strance je prace v poradku. Student umi vyresit problém, aplikovat vhodné algoritmy. Velkou
slabinou prace je text, ktery obsahuje preklepy a celkové pusobi, Ze byl sepsan na posledni chvili. Zpracovani
experiment je horsi, nez by v magisterské praci mélo byt.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném ‘C - dobre.

Datum: ‘06/09/22 Podpis:
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