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I. IDENTIFIKACNi UDAJE

Nazev prace: Autonomni robot SK80
Jméno autora: Tomas Bartik

Typ prace: bakalarska

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)
Katedra/uastav: Katedra fidici techniky
Vedouci prace: Ing. Kristof Pucejd|

Pracovisté vedouciho prace:  Katedra fidici techniky

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani narocné;si
Hodnoceni ndrocnosti zadadni zavérecné prdce.

TomasSovym ukolem byla implementace jim zvoleného systému umoznujiciho autonomni provoz robota Sk8o
ve smyslu bezkolizniho pohybu v laboratornim prostfedi. Zadani davalo studentovi volnost ohledné volby
konkrétni implementace nezbytnych ¢asti (lokalizace, detekce prekazek, mapovani, planovani bezkolizni
trajektorie a jeji sledovani), coz zaroven zvySovalo naroky na jeho samostatnost. Zadani proto celkové

vewvs

Splnéni zadani splnéno

Posudlte, zda predloZend zdvérecnd 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
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Tomadsovi se podafilo splnit zakladni body zadani.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace C - dobte

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

Tomds nemél zadny zasadni problém pracovat samostatné, nékdy se vsak az pfili$ tvrdohlavé branil raddam a
navrham, které mu byly nabizeny. Netykalo se to ani tak specifickych zaleZitosti ohledné implementace nebo
jinych technikalit, ale obecnych rad, poZzadavki na pribéZznou dokumentaci prace (GIT, logy, zapisky...),
strukturovanost, pfipravu na konzultace. V zavéru semestru na sobé Tomas v téchto ohledech zapracoval, mélo
to ale pfijit mnohem dfive.

Odborna uroven C - dobte

Posudte troveri odbornosti zavére¢né prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Odbornd trover samotné prace je dobrd, samotny text prace ji pak spie lehce snizuje. Casteéné to lze
prisoudit zvolenému jazyku (Cestina), ktery plsobi v doméné autonomni robotiky misty nemotorné, coz nelze
vycitat studentovi. Zbytek dojmu ale dotvari i celkovy charakter textu, obrazky a technické popisy. Odbornou
uroven kazdopadné hodnotim jako dobrou.

Formalni a jazykova lroven, rozsah prace C - dobfe

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

| vtomto ohledu hodnotim Tomasovu praci jako dobrou. Po formalni strance lze nalézt mnoho drobnych
nedostatk(, tim nejvétsim je pro mé nekvalita, necitelnost ale hlavné ,nevhodnost’ pouzitych obrazk( a graf(.
IdedlIni nejsou ani nékteré zvolené symboly a jejich nekonzistence (napf. v rovnici 4.5). Jazykem prace je
¢estina, coz je volba z pohodInosti, ktera bohuzel vede na nékdy kostrbaté formulace. Misty je prace psana
prilis lidové, na velké mnozZstvi preklepl nebo gramatickych chyb ale netrpi.
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Vybér zdrojh, korektnost citaci C - dobte

Vyjdadrete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuZivani studijnich materidli k feseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Pro Tomase byla bakaldrska prace zfrejmé prvnim vétsim kontaktem s praci citovdnim a mozni i celkové
hledanim a pouZivanim zdrojl vibec. Z jeho reakci jsem citil, Ze hledani informaci v ¢lancich a knihach mu neni
blizké, ale od toho jsou nakonec zavérecné prace. Pouzité zdroje nakonec Tomas citoval korektné, mobhl jich jen
mozna vyuZit trochu efektivnéji.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjdadrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupGm, experimentdlni zruc¢nosti apod.
Tomads implementoval kompletni systém pro autonomni bezkolizni pohyb robota Sk8o. Systém funguje a je
minimalistickou verzi naplfiujici zadani. K dokonalosti mu chybi robustnéjsi lokalizace, promyslenéjsi mapovani
(Iépe pracujici s nepresnosti lokalizace) a lepsi rozhrani pro volbu sméru, cile nebo pfiblizné trasy pohybu.
Nejslabsi poloZkou v ramci stanoveného zadani je testovani a verifikace implementovanych metod. V Uplném
zavéru sice Tomase limitovala technickd zavada na robotu, kterd mu neumoznila provést nékolik dalSich
experiment(, ale dozajista $lo zadit drive a pracovat metodictéji. Celkové vsak hodnotim vysledek jako pozitivni
a doufam, Ze se jesté podafi zminéné nedostatky doladit.

IIl. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

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

Tomas odvedl dobrou praci. Vysledek je prezentovatelny a funkéni (aZ na to, Ze zrovna nefunguje robot, ale to
neni Tomasova vina) a v rdmci bakalarské prace to povazuji za ispéch. Tomas béhem prace ukazal, Ze zvladne
pracovat usilovné, samostatné a kreativné. Zaroven zjistil, jaké jsou jeho slabiny — jmenovité metodicnost,
vyhledavani informaci a peclivost. Ve vSem se béhem prace zlepsil, a jakkoliv je stale kam rist, ochota na sobé
pracovat je zfejma, coz je zakladem dalsich tspéchti.

PredloZenou zdvérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném C - dobfe.

Datum: 30.5.2022 Podpis:
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I. IDENTIFIKACNi UDAJE

Nazev prace: Autonomni robot SK80

Jméno autora: Tomas Bartik

Typ prace: bakalarska

Fakulta/dstav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)
Katedra/ustav: Katedra fidici techniky (13135)
Oponent prace: Matéj Petrlik

Pracovisté oponenta prace: Multirobotické systémy (13167 )

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani naro¢néjsi

Cilem prace je zajistit autonomni bezkolizni pohyb robota SK8O s vyuZitim dat z RGBD kamery. Ke splnéni tohoto zadani je
nutné vyresit podilohy lokalizace robota, tvorba mapy okoli, a planovani bezkolizni cesty, z které jsou ziskavany reference
pro regulator Ghlovych rychlosti motor( kol robota. Jedna se o bézné tlohy mobilni robotiky, které vsak v kontextu

Splnéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Student splnil hlavni ¢ast zadani - vytvoreni systému zajistujici autonomni bezkolizni pohyb robota. Mensi vyhrady mam k
vyhodnoceni funkénosti systému. Prace obsahuje kvalitativni vyhodnoceni lokalizace (pouze porovnano s odometrii) a
mapovani, nasledovené kvantitativnim vyhodnocenim presnosti Fizeni projeti naplanované trajektorie (maximalni hodnotu
chyby by bylo vhodné doplnit jesté napriklad o RMSE hodnotu z celé trajektorie). Nicméné vyhodnoceni naplanované cesty v
praci chybi. Funkénost celého systému bohuZel nemohla byt otestovana z diivodu zavady na robotovi.

Zvoleny postup Feseni spravny
Pouzité metody jsou adekvatni FeSenému problému. Ocenuji tvorbu mapy s pravdépodobnostnim modelem obsazenosti.
Pro planovani na CPU s omezenym vykonem neni planovani pomoci prohledavani do Sirky nejlepsi volba.

Odborna droven B - velmi dobre

Prace je na velmi dobré odborné drovni. Student vyuzil znalosti modelu dirkové kamery, zkresleni objektivu a kalibrace jejich
parametr(l, Bayesuv filtr, prohledavani do Sirky a generovani referenci pro regulatory. Odbornost vyhodnoceni vysledka
experimentd je nizsi. Napfiklad nelze tvrdit, Ze porovnani trajektorie odhadované pouZitou lokalizaéni metodou s odometrii
ukazalo relativni prfesnost pouzité lokaliza¢ni metody pokud pro vyhodnoceni neni k dispozici skutecna trajektorie robota.
Doba planovani pomoci BFS bude zalezet na vzdalenosti cilové pozice. Nelze tedy tvrdit, Ze pro danou velikost mapy trva
vypocet priblizné 1 s.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace D - uspokojivé

Vzhledem k tomu, Ze je prace psana cesky, ocekaval bych, Ze prace bude obsahovat daleko méné gramatickych chyb,
nepresnosti, prekleptd a zavadéjicich informaci. Stfidani ceskych a anglickych vyraz(i popisujici stejnou véc a stfidani stylu
psani v jednotném a mnoZném Cisle prvni osoby také nepUsobi pfilis dobre. Formalni zapisy ani citace ¢asto nejsou spravné
zasazeny do vét, nejsou spravné odliseny vektory od skalarnich veli¢in, ¢arky se vyskytuji na za¢atku radka, nékteré obrazky
jsou $patné referencovany (nékteré jsou v zavorkach jako rovnice), jiné nejsou referencovany vibec.

Vybér zdroju, korektnost citaci D - uspokojivé

Prace obsahuje 16 referenci, z toho pouze 9 védeckych ¢lankd a zbylych 5 polozek jsou internetové odkazy. Bakalarska prace
by méla vychazet z vice zdroja. Napfiklad vybér planovaciho algoritmu neni diskutovan, prestoze v doporucené literature je
kniha planovacich algoritmu. U algoritmu RatSLAM a dalsich SLAM algoritm( chybi reference. Prevzaté prvky jsou radné
odliseny a bibliografické zaznamy obsahuji vSechny nutné udaje.
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Ill. CELKOVE HODNOCENI{, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrnte aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédeét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisr.

V praci je zpracované zajimavé téma autonomie pro dvoukolového robota. Zadané cile se studentovi povedly
splnit, ale nedlisledné vyhodnoceni a celkova forma prace, jak formalni, tak jazykova, zbyte¢né snizuje celkovou
Groven a tim i znamku.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném C-dobfe

Studenta bych se rad zeptal na nasledujici otazky:

1. Pro tvorbu mapy uvaZujete body 0.1-1 m nad zemi. Znamena to, Ze robot dokaze prekonat prekazky do
vysky 0.1 m? Proc¢ do mapy nezanasite i nizsi body? Jak vysoky je robot? Je prekazka ve vysce 1 m
skutecné relevantni pro planovani robota?

2. Tvrdite, Ze je mozné nahradit BFS planovani algoritmem RRT. Jak se bude cesta nalezena pomoci RRT lisit
od BFS cesty? Jaky planovaci algoritmus by se dal pouZit pro nalezeni stejné cesty jako BFS, ale za kratsi
cas?

3. Nepovede planovani pres neznamé bunky s dlouhou planovaci periodou 1.5 s ke kolizi s prekazkou, ktera
se v neznamych burikach objevi?

Datum: 1.6.2022 Podpis:
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