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1. Naroc¢nost zadani pramérné obtizné zadani

2. Splnéni pozadavkl zadani zadani spInéno s vaznymi vyhradami
Bod 3 povazuji za splnény pouze ¢aste¢né. Autor v praci tvrdi, ze simulator Gazebo mimo jiné neumozriuje ziskat
obraz ze simulované kamery (coZ neni pravda) a Ze to je jeden z dlivodu, pro¢ Gazebo nepouzil a navrhl vlastni
simulator v prostfedi Unity3D. To by nemusel byt problém, nicméné o tomto vlastnim simulatoru bohuzel v textu
prace neni téméf zadna zminka a z pfilozenych obrazk( a videa uzivatelského rozhrani je zfejmé, ze obraz
z kamery pro teleoperacni rozhrani stejné pouzit nebyl. Dle textu je vS§ak komunikaéni rozhrani vytvofeného
simulatoru stejné jako u Gazeba a je tedy mozné pouzit i Gazebo. Vaznéjsi vyhrady mam vSak k provedenému
testovani. V textu je popsano nékolik ukold, které méli GCastnici experimentu splnit, nicméné u vétsiny z nich
chybi jakékoliv vyhodnoceni ¢i komentar k vysledkim nebo jsou pfitomny ve velmi minimalistické podobé. Jediné
detailnéjsi vyhodnoceni se tyka dotazniku na nevolnost pfi pouzivani vytvoreného rozhrani. Dle zadani mélo byt
rozhrani vyhodnoceno z hlediska efektivity a intuitivnosti a to se dle mého nézoru nestalo.

3. Rozsah technické zpravy spliiuje pouze minimalni poZzadavky
Technickd zprava je velice kratka. Autor v teoretické ¢asti zmifiuje pouze minimum informaci a nékolikrat ¢tenare
upozornuje, Ze dalsi informace si mlze dohledat v odkazované literatufe. Minimalizmus prace se projevuije také
v popisu existujicich feSeni. Autor pouze popsal existenci nékolika feSeni pro zadany ukol, nicméné schazi jejich
kriticky popis a informace v ¢em jsou tato feSeni nedostatec¢na a co by mélo nové vytvorené feSeni zlepsit.

4. Prezentacni Groven predlozené prace 60 b. (D)
Jak jiz bylo popsané vyse, technicka zprava a jeji jednotlivé kapitoly jsou velmi struéné. V praci mi schazi
jakékoliv informace o vytvofeném simulatoru robota v prostfedi Unity3D, jakym zplisobem jsou z néj ziskavana
laserovéa data apod. Dle mého nazoru mohl byt vétsi diraz kladen na navrh zplsobu ovladani vozidla, jelikoz je to
jedna ze stéZejnich ¢asti prace a vysledné ovladani pomoci dvou trackpad( mi nepfijde moc intuitivni. V kapitole
pojednavajici o navrhu aplikace autor popisuje zplsob zobrazeni dat z kamery v navrhovaném rozhrani, nicméné
v implementaci se jiz 0 obrazu z kamery nezminuje a ani na zadném obrazku ani v pfilozeném videu toto neni
vidét, coz ve Ctenafi vyvolava zmatek.

5. Formalni uprava technické zpravy 70 b. (C)
Prace je psana ve slovensting, takZe jazykovou stranku nejsem schopen ohodnotit. Po typografické strance je
prace na standardni Grovni, vytkl bych pouze jednopismenné predlozky na koncich fadk(, pouzivani odkaz( na
literaturu jako slov (napf. Na zakladé predosiého si [4] definuje...) a ob&asné umisténi odkazu na literaturu az za
tecku na konci véty. Citelnost textu mirné snizuje nekvalitni tisk.

6. Prace s literaturou 65 b. (D)
Stejné jako zbytek prace je i seznam literatury pomérné struény. Chybi mi literatura pojednavajici obecné
o metodach navrhu intuitivnich uzivatelskych rozhrani a jejich testovani z pohledu pouzitelnosti a UX. Za
nevhodné povazuji umisténi autorova semestralniho projektu mezi citované prameny.

7. Realizacni vystup 75 b. (C)
Navrzené rozhrani je funkéni a poskytuje uzivateli relevantni informace o stavu vozidla, jeho naklonu (kvdli
pfedchézeni pfevraceni vozidla), aktualni rychlosti apod. Okoli vozidla je uZivateli prezentovano pouze za pomoci
mracna bodu ziskanych z laserovych dalkomér(. Prace nijak nevysvétiuje, pro¢ nebyl vyuzit také obraz z kamer,
které jsou podle textu na vozidle pfitomny a které by jisté velmi pomohly operatorovi vozidla v orientaci.

8. Vyuzitelnost vysledku
Aplikace mize poslouzit jako zaklad pro budouci feSeni, nicméné pro realné nasazeni je dle mého nazoru nutné
upravit jak zobrazeni okolniho prostoru tak zvolenou metodu ovladani vozidla.

9. Otazky k obhajobé

* Proc jste ve vysledném feseni nepouzil obraz z kamery, ale pouze mra¢no bodl z LIDARu?
e Experimentoval jste i s jinymi metodami ovladani? Napf. pouziti analogové spousté na ovladaci VIVE
controller pro fizeni rychlosti, pfipadné pouziti ovladace typu gamepad?

10. Souhrnné hodnoceni 65 b. uspokojive (D)
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Pan Revicky vytvofil funkéni feSeni pro vzdalené ovladani mobilniho robota. Popsané nedostatky zejména
v technické zpravé vSak srazi hodnoceni prace a proto navrhuji hodnotit stupném D.

Prohlaseni: Udéluji VUT v Brné souhlas ke zvefejnéni tohoto posudku v listinné i elektronické forme.
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