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Préce pana Klapélka se tykala rozsiteni platformy autonomniho modelu auta F1 /10 tak, aby byl mo-
del pouzitelny nejenom pro z4vody, ale i pro jiné tilohy jako napfiklad testovan{ algoritma pro feseni
dopravnich situaci v méstské dopravé, Pfi feseni dopravnich situaci je potfeba poéitat s tim, Ze in-
formace o situaci nebude presna - naptiklad diky $umu senzort nebo jejich poruse. Casto pouzivané
simulace sice dovedou simulovat poruchy i $umy, ale realita vét§inou byva pestiej$i a moZnost tes-
tovat algoritmy i v redlném prostfedi, byt jen se zmengenymi modely aut, je proto velmi uZite¢na.
Cilem préce pana Klapalka bylo pravé p¥ipravit platformu F1/10 pro takovéto dlohy. Dlouhodobym
cilem (nad rdmec hodnocené diplomové prace) pak je algoritmy odladéné na modelech aut pienést
ina skute¢n4 auta.

Student pracoval velmi samostatné. Na za¢atku jsme se domluvili na zadéni a v pribéhu praci
jsme postup nékolikrat konzultovali, ale celkovy postup praci a feseni vétdiny problémi bylo plné
v reZii autora prace. Student se v lofiském roce d¢astnil soutéze F1/10 (ve vitézném tymu) a tim
se velmi dobfe seznmil s platformou auta i jejimi mnohymi nedostatky, které musel pro tspéiné
feSeni své prace odstranit. Toho dos4h! napfiklad zobecnénim softwarové architektury fidiciho sys-
tému nebo i diky vedeni studenta bakaldfské etapy Jana Dusila, ktery sestavoval dalsi modely aut
prévé kvili mozZnosti délat experimenty s nékolika auty zéroveri. Kromé praci na diplomové prici se
pan Klapalek aktivné zapojoval i do mnoha jinych souvisejicich aktivit, zejména ruznych prezentaci
aukazek formuli F1/10 pro vefejnost, za coz bych mu rad touto formou také podé&koval.

Vysledkem prace je funkéni (i kdy?z relativné jednoduché) fegeni prijezdu auta kfizovatkou a to
jak vsimuldtoru, tak v reilném prostiedi. Na toto Fedeni bude mo#né v budoucnu navazat dalsim roz-
Sifovanim a simulacemi ¢i testovdnim komplexnéjsich scénait. Co se textu préce tyce, tak je pékné
upraven, systematicky uspofadan, odkazuje se na relevantni literaturu a dobfe se éte.

Celkové jsem s praci pana Klapélka velmi spokojen a hodnotim jistupném A - vyborné.

V Praze dne 12. ervna 2019 Ing. Michal Sojka, Ph.D.



CvuT POSUDEK OPONENTA
ZAVERECNE PRACE

CESKE VYSOKE
UCENI TECHNICKE
V PRAZE

I. IDENTIFIKACNT UDAIJE

Ndzev price: Dynamic obstacle avoidance for autonomous F1/10 car

Jméno autora: Bc. Jaroslav Klapalek ‘
Typ prace: diplomovi

Fakulta/astav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)

Katedra/ustav: Katedra Fidici techniky ‘
Oponent préce: Ing. Jifi Kerner

Pracovi$té oponenta prace: Merica s.r.o. |

1. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIf
Zadani primérné nirocéné

Hodnoceni ndroénosti zaddéni zévérecné prdce. - _ _ o
Narofnost zadéni spotiva v jeho &ifce. Vyhybéni se dynamickym pfekaZkam zahrnuje mnoho dopravnich situaci a moznych ‘

ptistupt k jejich feseni.

Splnéni zadani splnéno s mensimi vyhradami .
Posudte, zda pfedloZend zévéreénd préce spliuje zaddni. V komentdfi pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela

spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozéitena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvazZnost, dopady a
piipadné i priciny jednotlivych nedostatkii. e o B ‘

Druha &ast zadani zaddva provedeni referte existujicich algoritm( a zérovef upfesiiuje, na jaké situace se zameéit,
Imenovité pfedjizdéni a Fesenf kiizovatek. Prace se nevénuje tématu predjiZdéni a zaméfuje se pouze na Fedeni k¥izovatek.
Prace obsahuje obecny popis moZnych pfistupd k Fedeni prajezdu kiizovatkou, ale neukazuje alternativy k navrhnutému
algoritmu. Ostatni body zadani jsou spinény.

Zvoleny postup Feseni spravny
Posudte, zda student zvolil sprévny postup nebo metody feseni. e i
| Vramci omezeni daného problému, které student pro uely préce vydefinoval, je zvoleny zplisob Feseni spravny.

Odborna tirovei A - vyborné
Posud'te uroveri odbornosti zévéreéné prace, vyuziti znalosti Ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe. -
Student navrhl, naimplementoval a otestoval fidici algoritmus. Definice problému a jeho fedeni jsou dobfe matematicky
| popsany a vysvétleny.

Formalni a jazykové drove, rozsah prace A - vyborné

Posudte sprdvnost pouZivani forméinich zapisii obsaZenych v praci. Posudte typografickou a jazykovou strénku.
Prace je napsana dobfe &itelnou a spravnou anglictinou. Formalni a jazykova drovef préce je vyborna. Diplomové prace

ma dostateény rozsah a je spravné strukturovédna. J

Vybér zdroj, korektnost citaci A - vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskdvéni a vyuzivdni studijnich materiGlii k feSeni zévérecné prdce. Charakterizujte
vybér prament. Posud'te, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny pievzaté prvky Fadné
odli3eny od vlastnich vysledkd a dvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace dplné a v souladu
s citaénimi zvyklostmi a normami,
Zdroje jsou citovdny spravné.

Dalsf komenté¥e a hodnoceni
Vyjddrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledki zévéreiné prdce, napf. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
Ljfunkénosti technického nebo programového vytvofeného feseni, publikacnim vystupim, experimentdini zruénosti apod.
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Studentovi se podafilo vytvofit plénovaci algoritmus, implementovat ho pro zadanou platformu, otestovat v simulaci a
nasledné i pomoci experimentil. Kladné hodnotim schopnost integrovat implementaci algoritmu do existujicf platformy za
pouZiti existujicich interface. Teoreticka ¢4st prace popisuje piistupy k feSenf problému pouze velmi zb&Zné a v praci chybi
porovnani zvoleného pfistupu oproti jinym, existujicim FeSenfm. V rdmci designu kontrolniho algoritmu jsou uvedeny tFi
zplsoby plénovani trajektorie, jmenovité zastavenl, zrychleni a zpomaleni auta. V sekci testovani v simulovaném prostiedi
pak neni z textu jasné, jestli byly viechny tyto pfistupy otestovény. Prace roz3ifuje funkcionalitu platformy F1/10 a
umoZifiuje navazat daldim studentiim v Fegeni této problematiky a v tom vidim jeji pfinos.

IIl. CELKOVE HODNOCEN(, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

Byl v rdmci simulace otestovan plénovag, ktery fesi budouci kolizi pomoci zrychieni nebo zpomaleni jedouciho
vozidla?

Byla provedena verifikace funkcionality AprilTags i na redIném vozidlu?

PredloZenou zavére¢nou préci hodnotim klasifika&nim stupném B - velmi dobfe.

Datum: 31.5.2019 Podpis:
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