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Prosim vypliite hodnoceni kiizkem u kazdého kritéria. Hodnoceni OK oznacuje praci, ktera
kritérium vhodnym zptsobem spliiuje. Hodnoceni lepsi a horsi oznacuji splnéni nad a pod
ramec obvykly pro bakalaiskou praci, hodnoceni nevyhovuje oznacuje praci, kterd by neméla
byt obhajena. Hodnoceni v piipadé potieby dopliite komentaifem. Komentai prosim dopliite
vSude, kde je hodnoceni jiné nez OK.

K celé praci lepSi OK horSi nevyhovuje
Obtiznost zadani L] X [ L]
Splnéni zadani X X O []

Rozsah préce ... textova i implementacni éast, zohlednéni narocnosti & |X| I:I I:I

Komentai V rdmci prace byl vytvoien automaticky systém pro spojovani map na principu
"Image stitching". Vysledny systém pln¢ funguje a poskytuje pozadovanou funkcionalitu iv
piipad¢, kdy vstupni data (mapy od jednotlivych robott) vykazuji zavazné chyby. Toto je
demonstrovano na datasetu MIT Stata Center, ktery se v komunité pouziva pro vyvoj a
evaluaci lokalizace a mapovani, nebot’ kromé raw senzorickych dat z vice nez 42 km chodeb
kancelaiské budovy obsahuje i "ground-truth position data™ tj. informaci o stute¢né pozici,
avsak ktery z&roven trpi vyraznymi problémy v oblasti vytvotenych Uryvkia map (prekryvy,
nepiesné zaneseni, Spatné spojeni apod.). Oproti puvodnimu planu je systém navic schopen
zpracovavat vstupni mapy i v piipadé¢, Ze mapy nejsou vzniklé stejnym zpisobem a tedy se
mohou principialné odliSovat (napf. zoom, uroven detaili apod.). To je oproti jinym
systémim pro map merge vyrazné plus, bézné systémy totiz pracuji s mapami vzniklymi

v homogenni kvalité a heterogenitu swarm systému uvazuji jen ziidka.

O kvalité prace také hovoii to, ze byla pfijata ve formé dvou "ROS packages" do systému
ROS, uznavaneho a v robotice masivné vyuzZivaného i na $pi¢kové tirovni vV pramyslu (napf.
manipulatory ABB nebo NASA Robonaut?2).
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Textova ¢ast prace lepSi OK hor

Formalni L'Jprava ... jazykova tiroveri, typografickd vroven, citace I:I |X| I:I I:I
Struktura textu ... kontex:, cile, analyza, navrh, vyhodnocent, vroven detailu I:I |X| I:I I:I
Analyza 1 X X []
Vyvojova dokumentace [] [] []
UZivatelska dokumentace X [ [ []

Komentai Prace je psana anglicky na slu$né urovni (i kdyz do finalniho textu unikly nékteré
gramatické chyby) a oproti jinym balickiim pro ROS fesicich konkrétni tlohy poskytuje
vyrazné nadpramérnou informaci a pozadi. Od ¢tenafe se o¢ekava alesponn minimalni
povédomi o ROS, coZ v3ak v kontextu, kdy préce je cilena na ty, kdo s ROS pracuji, je dobie,
nebot’ takto aspon neni zbyte¢né nafouknuta trivialitami, které stejné uzivatel vi. Strukturalné
je standardné ¢lenéna. Na druhou stranu prace trochu trpi tim, Ze autor nékteré véci predklada
dost stru¢né a nezminuje celou historii svého uvaZzovani anebo naznacuje, ze by bylo mozné
nékteré postupy jesté zlepsit (i kdyz uz takto je funkcionalita v potadku). Lze to ale chapat
jako snahu o sdéleni dal$ich moznosti pro budouci vyvoj.

r vr I

Implementacni ¢ast prace

—_—

horSi  nevyhovuje
Kvalita navrhu ... architektura, struktury a algoritmy, pouZité technologie I:'
Kvalita ZpraCOVénI' ... jmenné konvence, formdtovani, komentdare, testovani I:I I:I

Stabilita implementace X [0 [ L]

X3,
(XK

Komentai Implementace byla provedena formou dvou ROS packages (balicki). Ackoli je
rozsahové zdrojovy kdd mensi, je psan dobie, pfenositelné a za pouZiti pfiméfenych
prostiedki systému ROS, takze jeho vyuZiti a nasazeni je bezproblémové. Systém je
dokonceny a funguje (ostatn¢ jinak by nebyl ptijat do ROS...).

Celkové hodnoceni  Vyborné
Préaci navrhuji na zvlastni ocenéni Ano
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