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1.

Naroc¢nost zadani pramérné obtizné zadani
Zadani hodnotim jako prlimeérné obtizné. Autor ma navrhnout systém pro lokalizaci a navigaci robota ve vnitfnim
prostfedi pomoci dat ve formatu RGBD ziskanych z hloubkového senzoru. Prace ma vyuZzivat zejména existujici
nastroje a knihovny, coz je vzhledem k podstaté implementované funkcionality naprosto v poradku.

Splnéni pozadavku zadani zadani spinéno
Prace splriuje véechny body zadani. Prace navic oproti zadani pfidava modul detekce a rozpoznavani objektd,
ktery autor sam implementoval.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi
Prace obsahuje vSechny nalezitosti a splfiuje pozadavky na rozsah bakalarské prace. Nékteré ¢asti by mohly byt
popsany hloubéji. V sekci 3.3 zabyvajici se lokalizaci a navigaci robota je oboji popsano pouze na velmi obecné
trovni. Neni zde uvedeno, jakym zplsobem jsou detekovany prekazky, a jaky algoritmus je vyuzit pro navigaci
robota k cili. Je zde pouze zminéno, Ze je vytvofena cenova mapa, kterou vyuziji planovace cesty robota.

Jakykoli popis algoritmu planovani chybi. V sekci 3.4 autor piSe, Ze modul pro detekci objektl implementoval
sam. Chybi v8ak motivace, pro€ to bylo potfeba. Neni dostupny takovy modul v existujicich feSeni, nebo nemaji
potfebnou funkcionalitu? Jak jsem jiz zminil vySe, evaluace by mohla byt také podstatné rozSifena o experimenty
kvantifikujici chybu lokalizace a detekce objektu.

Prezentacni uroven predlozené prace 85 b. (B)
Prace je ¢lenéna logicky, jednotlivé ¢asti na sebe navazuji, coz pomaha k dobré orientaci ¢tenare. Text prace je
srozumitelny, vécny a zaroven dobfe pouta ¢tenafovu pozornost. K dobré prezentaci znaéné pfispivaji kvalitni
ilustrace vysledk, které byly vétsinou vytvoreny autorem, ¢i jsou pfimo vystupem z implementovaného systému.
Mirné matouci je nadpis v sekci 3.2 a v sekci 4.2, oba nadpisy jsou velmi podobné a nabizi se myslenka, zda je
nutné mit dvé velmi podobné sekce v praci dvakrat.

Formalni uprava technické zpravy 85 b. (B)
Prace je psana v anglickém jazyce, coz oceriuji. Typograficky i jazykové je prace kvalitni, neobsahuje témer
zadné preklepy, gramatické chyby obsahuje zfidka. Obcas se autor dopousti mirné jazykové neobratnosti, tu a
tam by se daly myslenky formulovat jednoduseiji a vécnéji. Zfidka jsou nékteré véty tézko pochopitelné. Prace je
vyti§téna barevné a obsahuje barevné kfizové odkazy, které nejsou primarné urceny pro tisk. Pro lepsi itelnost
textu bych doporugil tisknout kiizové odkazy ¢ernobile, aby nepUsobily rusiveé.

Prace s literaturou 70 b. (C)
Autor cituje kvalitni a relevantni literaturu, zejména odborné védecké Clanky vysoké kvality. V ivodu v8ak autor
seznamuje s motivaci a dopousti se nékolika spekulaci, které nejsou podlozeny citacemi. Citace by mnohdy
mohly byt pouzity konkrétnéji - v praci jsem pomérné ¢asto nasSel obrat ve smyslu "... vice o daném tématu
naleznete v...". Tento zplsob nepovazuji za vhodny, kvalitni prace musi citovat konkrétni fakta z konkrétnich
publikaci. Nicméng, autor pouziva citace i spravné ve vétach, kde cituje konkrétni techniku, ¢i algoritmus.
Realizacni vystup 80 b. (B)
Pro implementaci autor pouzil existujici Roboticky Operaéni Systém (ROS). Rad bych ocenil, Ze autor predvedl
celkové funkéni feseni, které se sklada z mnoha moduld, které bylo tfeba nakonfigurovat tak, aby vzajemné
komunikovaly a vytvofily tak cely systém. Dale oceriuji, Ze autor pfidal vlastni implementaci detekce objektl a tim
prokazal, ze se v pouzitém systému orientuje, a je schopen implementovat novou funkcionalitu. Dokumentace
implementovaného fedeni spociva pouze v jedné strance manualu, kde jsou zminény hardwarové a softwarové
pozadavky a stru€ny ndvod, jak implementovany systém spustit. V implementovaném modulu pro detekci a
rozpoznavani objektl jsou komentare. Ty véak nejsou psany v zadném dokumentaénim formatu (napf. Doxygen),
a tudiz je neni mozné pouzit pro automatické vygenerovani dokumentace. Evaluace systému byla provedena

v jednom prostredi, pomoci experimentu s malym, stfednim a velkym mnozstvim prekazek. Dale se autor zabyval
také evaluaci detekce objektll a lokalizaci. Vystupem této evaluace je vzdy konstatovani, Ze robot ma za danych
podminek urcité chovani. Praci by velmi obohatilo, pokud by evaluace byla podepfena skute¢nym méfenim, napf.
chybou lokalizace v zavislosti na rychlosti robota, ¢i pfesnosti detekce objektl. Vzhledem k tomu, Ze autor

v praci dotrénoval neuronovou sit pro detekci objektd, bylo by vhodné taktéz kvantitativné vyhodnotit, jaky pfinos
toto trénovani mélo, a zda bylo skute¢né nutné.
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Vyuzitelnost vysledku
Prace je kompilaéné-implementa¢niho charakteru. Autor pouzil fadu jiz existujicich modul( pro implementaci
celého systému. Navic byl implementovan novy modul pro detekci objektll v jazyce C++. Prace jako takova ma
dle mého nazoru hodnotu zejména pro autora, ktery si na ni vyzkousel a ovéfil, Ze je schopen sestroijit funkéni
fesent, které bylo pozadovano. Pro lepsi vyuzitelnost vysledki prace by bylo vhodné rozsifit sekci s evaluaci a
poskytnout kvantitativni vysledky, aby bylo mozno vysledky prace porovnat s konkurenci.
Otazky k obhajobé
¢ Jakym zplsobem robot detekuje prekazky, které jsou nasledné zahrnuty do cenové mapy pro navigaci?
e Jaky algoritmus je pouzit pro navigaci robota k objektu? Jak se tento algoritmus chova, narazi-li robot na
prekazku?
 V préaci vysvétlujete, ze detekce podlahy spociva v segmentaci roviny podlahy. Co se stane, pokud bude
stat robot u stény a v point cloudu tedy bude vice rovin?
Souhrnné hodnoceni 85 b. velmi dobie (B)
Celkove hodnotim praci jako zdafilou, navic ocenuji volbu anglického jazyka pro jeji napsani. Na zakladé toho, ze
pfedvedené feSeni je komplexni a pIné funkéni, hodnotim celkové praci i pfes uvedené vytky za B, velmi dobfe.
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