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Naroc¢nost zadani obtiznéjsi zadani
Zadani povazuiji za obtiznéjsi, jelikoz po fesiteli vyZzadovalo dokong¢it fadu dil¢ich ukol0, mj.:
¢ seznamit se s (fyzickym) modelem vozidla zalozeném na zadané platforme, zvolit senzory pfinosné pro
autonomni fizeni modelu, navrhnout a realizovat propojeni dil¢ich prvk( do funkéniho celku,
¢ implementovat nizkodroviiové programové vybaveni (firmware) a nad nim algoritmus umoznujici
autonomni fizeni modelu s cilem dosazeni co nejvyssiho stupné autonomie pfi feSeni zvolené dlohy (ij.,
parkovani),
¢ navrhnout a provést vhodnou sadu experiment(l pro ovéfeni a zhodnoceni viastnosti modelu fizeného
implementovanym algoritmem.
Vétsi obtiznost shledavam zejména ve véasné pfipravé a zprovoznéni technického vybaveni coby zakladny
(nutné podminky) vlastniho Feseni.

Splnéni pozadavkl zadani zadani spinéno
Zadani bylo splnéno - blizsi komentar povazuji za zbytecny.
Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi

Z hlediska informacni bohatosti hodnotim predloZenou technickou zpravu jako velmi dobrou, nicméné
nékteré informace ve zpravé postradam, napf. uvedeni do
¢ problematiky autonomniho a samoc¢inného fizeni vozidel, v¢. shrnuti souvisejicich iniciativ, standardd,
vymezeni zékladnich pojmd,
¢ oblasti méfeni a regulace.
Prezentacni Uroven predloZené prace 89 b. (B)
Pominu-li vy$e zminéné vytky k informacéni bohatosti hlavniho textu technické zpravy, tak hodnotim
prezentaéni uroven technické zpravy jako velmi dobrou, mj. diky pfehledné strukture, celkové €itelnosti textu
a zanedbatelnému poctu otdzek nezodpovézenych po pfecteni technické zpravy.
Formalni uprava technické zpravy 85 b. (B)
¢ Technicka zprava i k ni pfilozené Ulozisté dat splhuji potfebné formalni nalezitosti.
¢ Z hlediska jazykového a typografického trpi technicka zprava pouze ojedinélymi nedostatky, z nichz stoji
za zminku napf. nadmeérna velikost obr. 3.1, obr. 3.12 a obr. 3.13, zbyte¢né zahlaviv obr. 3.14 a obr. 3.15
¢i umisténi obr. 5.1, logicky patficiho spiSe na konec kapitoly 3, do kapitoly 5.
¢ Souhrnné povazuji iroven formalni Gpravy technické zpravy za nadpriamérnou.
Prace s literaturou 85 b. (B)
 Klicové citace, shromazdéné v ¢asti "Literatura” od str. 40 technické zpravy, jsou, vzhledem k tématu
a zadani prace, relevantni a vhodné zvolené, nicméné problematiku feSenou v ramci prace nepokryvaji
uplné - nekteré, s tématem ¢i feSenim Uzce souvisejici, citace jsou umistény formou poznamky pod ¢arou
(napf., ad MPC, LM2596 &i VL53L0X).
¢ V technické zpravé jsou citace odkazovany zplisobem umozriujicim odlisit prvky vlastni od prevzatych.
Realizacni vystup 90 b. (A)
¢ Realizaéni vystup ma dve €asti - hardwarovou (fyzicky model vozidla, €idla, akéni Eleny, vypocetni
platforma na bazi ESP32, aj.) a softwarovou (zakladni programové vybaveni (firmware), algoritmus
autonomniho fizeni). Stézejni realizaéni éinnosti probihaly v oblasti softwarové, v Arduino IDE a jazyce
C++.
¢ Realizaéni vystup je funkéni dle pozadavk( zadani, coz bylo zakladnim zplsobem ovéfeno, zhodnoceno
a zdokumentovano pomoci provedenych experimentu. Z hlediska experimentalniho v§ak mohlo byt
odvedeno vice prace za Ucelem dosazeni vétsi jistoty ohledné vliastnosti predlozeného feseni.
¢ Vlastni feSeni je vSak vhodné navrzeno, dekomponovano a prehledné rozmisténo do adresar( a soubord.
K dokumentaci tykajici se realiza¢niho vystupu nemam vyhrady - poskytuje velmi dobrou predstavu
o prostredcich, rozsahu a zplisobu realizace.
Vyuzitelnost vysledku
Realizaéni vystup prace predstavuje solidni a dale rozsifitelnou zakladnu pro navazny vyvoj a vyzkum
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v oblasti autonomniho parkovéni, ale i v dal8ich oblastech autonomniho fizeni. Lze jej vyuZit také k popularizaci,
vyukovym uceliim, k propagaci fakulty na akcich typu Gaudeamus, Den otevienych dvefi apod.
9. Otazky k obhajobé
* Vyjadrete se k chovani autonomné fizeného modelu pfi naru§eni zahajeného parkovaciho manévru,
napt. v disledku pohybu objektu v blizkém okoli.
¢ Objasnéte vyznam "u0" (horni vstup bloku Control Variable) v obr. 2.8 na str. 10 a rozsah hodnot veli¢iny
"duty cycle" na vertikalni ose obr. 5.2 na str. 35.
¢ Objasnéte, zda hodnota v tab. 5.1 a tab. 5.2 pfedstavuje vysledek konkrétniho experimentu ¢i souhrn
(napf. prameér) vysledkl nékolika experimentl. Vyhodnocoval jste také slozky presnosti, tj. preciznost
a pravdivost, jednotlivych méfeni?
¢ Objasnéte, viz podkap. 5.3, zda je experiment oznac¢en za neuspésny, kdyz vozidlo neni schopno
detekovat parkovaci misto z dlvodu neexistence takového mista.
¢ Pro¢ technicka zprava neobsahuje také zhodnoceni experimenti z obr. 5.5 a obr. 5.6?
10. Souhrnné hodnoceni 89 b. velmi dobfe (B)
S pfihlédnutim k
e charakteru a vétsi obtiznosti zadani a spIlnéni pozadavk zadani,
 funkénosti realiza¢niho vystupu, jeho ovéreni a zhodnoceni pomoci experimentd,
* nadprimeérné kvalité technické zpravy, ktera vsak trpi vy$e zminénymi nedostatky,
navrhuji ohodnotit praci jako celek stupném B.
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