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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani mimoFfadné narocné
Hodnoceni narocnosti zadani zavérecné prace.

Téma prace je zaméreno na vytvoreni autonomniho systému robotického prlzkumu nezndmého prostred{
Sestinohym kracejicim robotem. Prace mifi na pIné autonomni chovdani systému, pokud mozno s vyuzitim
pouze palubnich vypocetnich prostfedkl malé robotické platformy. ReSend problematika tak vyZaduje
nastudovani nejen teoretickych poznatk(, ale také jejich implementaci a propojeni v kompletni funkcni
celek a experimentdini ovéfeni. Navrzeny systém kombinuje problematiku lokalizace, zpracovani dat,
vytvdteni modelu prostfedi s fizenim pohybu Sestinohého kracejiciho robotu. Prdci proto povazuji za
mimorddné ndroénou.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZena zavérecna prace spliiuje zadani. V komentari prfipadné uvedte body zadani, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prace oproti zadani rozsifena. Nebylo-li zadani zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost,
dopady a pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

V préaci se podafilo vytvorit kompletni rdmec robotického prlzkumu, které byl nasazen nejen na Sestinohy
krédcejici robot, ale také na pasové roboty v ramci integracniho experimentdliniho testovani STIX - DARPA
Subterranean (SubT) Challenge v dubnu 2019. Systém se navic podafilo v zavéru semestru nasadit v pIné
autonomnim rezimu na maly Sestinohy kracejici robot. Mimoto byly dil¢i vysledky publikovdny na konferenci
MESAS 2018, ale zejména v praci vyvinuty exploraéni rdmec tvofi zdkladni blok autonomniho systému
prizkumu kombinujici vytvareni prostorového modelu s inkrementadlnim ucenim modelu prlchodnosti
terénu, ktery byl pfijat na prestizni robotickou konferenci Robotics: Science and Systems (RSS) 2019. Na
vytvofeném systému a publikaci se diplomant podilel zdsadnim zpUsobem. VSechny body zadani proto
povazuji za bezezbytku splnéné. Nad rdmec prace byl pfipraven shrnujici ¢ldnek popisujici v diplomové
prace realizovany systém, ktery je v soucasné dobé v recenznim fizeni.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem feseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své reseni pribézné konzultoval
a zda byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirli prace.

K feseni diplomové prace pristupoval Jan Bayer zodpovédné a samostatné. Na konzultace byl vzdy velmi
dobfe pfipraven sjasnym pldnem dalsich postupovych praci. Proto jsme béhem konzultaci prfedevsim
upresnovali celkovy rémec prace, zplsob prezentace vysledk( a celkovou koncepci vyvinutého exploracniho
systému.

Odborna troven A -vyborné

Posudte Uroven odbornosti zavérecné prace, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladd a
dat ziskanych z praxe.

Navrzeny ramec kombinuje existujici metody a techniky lokalizace, senzorické fUze, mapovani, ale také
pldnovani a fizeni pohybu Sestinohého kracejiciho robotu. Zvolené metody jsou aktuaini a Jan Bayer vyuZil
existujicich metod pro navrZzeni vliastniho feSeni. Odbornou Uroven prace povazuji za adekvatni.
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Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace A - vyborné&

Posudte spravnost pouZivani formalnich zapisi obsaZenych v praci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Text prace je dobfe strukturovany a vhodné doplnény ilustracemi a obrdzky. V praci nechybi prehled
existujicich metod vizualni lokalizace, ale také metody vyhodnoceni pfesnosti odhadované polohy robotu.
Prehled metod robotického prlzkum je relativné strucny, presto vsak aktudini a pIné dostacujici z hlediska
rozsahu realizovanych praci. Dosazené experimentdlni vysledky jsou podrobné reportovany. Jazykovou
Uroven textu povazuji za zdafilou.

Vybér zdrojd, korektnost citaci A - vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuzivani studijnich materidlG k reseni zavérecné prace. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny pfevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledk( a uUvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v
souladu s citacnimi zvyklostmi a normami.

Text pracuje s aktudlnimi ¢lanky, které fadné cituje. Vlastni navrzené feSeni vychazi z existujicich citovanych
piistupl a spravnost zvoleného pfistup je ovérena empiricky. VSechny relevantni zdroje jsou rddné citovany.

Dalsi komentare a hodnocen(

Vyjadrete se k urovni dosazenych hlavnich vysledk( zavérecné prace, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni
a funkénosti technického nebo programového vytvoreného rfeseni, publikacnim vystupGm, experimentalni zru¢nosti
apod.

Navrzeny systém robotického prizkumu kombinuje metody lokalizace, mapovani a existujici strategie
prlzkumu nasazené ve specifickém kontextu navigace Sestinohého kracejiciho robotu a to v plné
autonomnim scénari robotického prlzkumu. V dil¢ich problémovych oblastech navrhl student viastni reSenf
nebo vylepseni existujicich metod. Ramec je otevfeny pro vyuziti dalsich metod a prfedstavuje zakladnfi
modul pro dalsi vyzkum v oblasti autonomniho fizeni, zejména ve scénéfich robotického sbéru. Vyznam
realizovaného systému v rdmci navazujiciho vyzkumu dokldda pfijaty ¢lanek na RSS 2019, ve kterém v praci
vytvoreny systém tvori zdsadni blok autonomniho rozhodovani. Proto nemam pochyb, Ze vytvofeny systém
podpofi dalsi vyzkum spolu s navazujicimi publikaénimi vystupy.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

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

Diplomova prace vychazi z podrobného nastudovani problematiky a volby vhodnych technik a
jejich efektivni implementace doplnéné o vlastni ndvrh urychlujicich struktur. Dil&l feSeni jsou
kombinovana v navrzeném, implementovaném a experimentalné ovéfeném kompletnim systému
plné autonomniho robotického prizkumu nezndmého prostredi, kde jsou navic uvazZzovany
nerovnosti terénu a ndaro¢nost pohybu robotu v prostfedi. Soucasti prace je téZz experimentdini
vyhodnoceni vlastnosti navrzeného systému v rliznych scénafrich robotického prlzkumu a to jak ve
vnitfnich, tak venkovnich prostorech. Vysledky kromé povedeného textu diplomové prace tvofi
zaklad pfistupu v pfispévku na RSS 2019. Praci povaZuji za velmi zdafilou a nemam pochybnosti, Ze
student prokazal schopnost samostatného nastudovani problematiky, navrhu vlastniho feseni,
jeho experimentaini ovéfeni a prezentace dosaZzenych vysledkd ve vlastnim textu diplomové
prace.

PrfedloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.
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