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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocnéjsi

Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prdce.

Cilem prace bylo navrhnout a implementovat algoritmus pro detekci vodorovného dopravniho znadeni (simulovaného
barevnou paskou na podlaze), a ten nasledné vyuZit pro mapovani prostredi a lokalizaci vozidla ve vytvorené mapé. Pro
ovéreni algoritmu byla vyuZita platforma modelu autonomniho auta F1/10, kvili které se musel student potykat s vlivy
redlného svéta (napf. nepfesnost senzorll, omezeny vypocetni vykon platformy, svételné podminky v testovacim prostredi). Z
tohoto divodu hodnotim zadani jako naro¢néjsi.

Spinéni zadani spinéno

Posudte, zda predloZend zavérecnd prdce splfiuje 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.

Student splnil zadani ve vSech bodech. Samotna prdace je navic rozSifena o experimenty s lokalizaci vyuzivajici jak LiDAR, tak i
kameru.

Aktivita a samostatnost pii zpracovani prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své reseni priibézné konzultoval a zda
byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prdce.

Student se své praci vénoval aktivné a samostatné. Pravidelné podaval zpravy o svém postupu. Na rozsahlejsi konzultace,
které probihaly podle aktualni potfeby, chodil pfipraven.

Odborna uroven A - vyborné

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

Student ve své praci nejprve predstavuje existujici metody pro detekci ¢ar v obrazku, nasledované metodami pro konstrukci
mapy prosttedi a lokalizaci v ni. Vhodné metody implementoval a jejich funkci experimentalné ovéfil na platformé F1/10.
Predstavené vysledky ukazuji, Ze vytvorené metody jsou vhodné pro lokalizaci jen pfi nizSich rychlostech. Na druhou stranu
vérim, Ze se jednda o témeér nejlepsi mozny vysledek na takto vybavené platformé.

Zvolenym postupem prokazuje nejen schopnost fesit slozitéjsi problémy, ale i schopnost zapojit se a pfispét do rozsahlejsiho
projektu (F1/10).

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné
Posudte sprdavnost pouZivani formdlnich zdpis obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Prace je napsana gramaticky spravnou angli¢tinou a je dobre strukturovana. Pocet typografickych chyb je v praci minimalni.

Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné
Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskdvdni a vyuZivani studijnich material( k Feseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné odliseny od
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viastnich vysledki a tuvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Student si studijni materialy hledal aktivné a samostatné. Vybrana literatura se z velké ¢asti sklada z odbornych ¢lanka, které
jsou vhodné doplnény o zdroje z predmétll vyucovanych na fakulté. PouZité zdroje jsou citovany spravné.

l1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

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

Student ve své praci Uspésné implementoval algoritmus pro detekci vodorovného znaceni a rozsifil platformu o
komponenty pro mapovani a lokalizaci pravé pomoci tohoto algoritmu. Funkénost feSeni ovéfil experimentalné
pfimo na modelu autonomniho vozidla, ¢imZ se musel potykat i s nékterymi nepfiznivymi vlastnostmi (napf.

odrazy na podlaze, omezena frekvence kamery). S vysledky prace jsem spokojen, a véfim, Ze je tato prace dobrym
zdkladem pro budouci projekty na platformé F1/10.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.
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