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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani primeérné narocné

Pro Gspésné vyreseni zadané prace bylo nutné upravit herni engine Unity tak, aby byl vhodny pro robotické simulace a
poskytoval jednoduse pouzitelné rozhrani pro prenos senzorickych dat ze simulatoru do ROSu a fidicich vstup( v opacném
sméru. Dale zadani vyZadovalo implementaci kaskady regulator( pro fizeni dronu na libovolné trovni fidiciho vstupu.
Soucasti zadani bylo také vytvofit rozhrani pro vyvoj fidicich strategii pomoci posilovaného uceni. Pro ovéreni funkcénosti
simulatoru a implementovanych rozhrani bylo cilem také vlastni nauceni fidici strategie pro hladky a stabilné let na zadanou
pozici. Vyssi mnozstvi rdznorodych kol a tim i potencialnich problému tak kompenzuje spiSe integraéni charakter prace s
mensim prostorem pro vlastni invenci. V kontextu ostatnich diplomovych praci tak zadani hodnotim jako priimérné
narocné.

SpInéni zadani splnéno

Zadani bylo splnéno v plném rozsahu. Oproti plvodnimu planu byla fidici strategie nau¢ena v ML-Agents misto OpenAl
Gym. Tato skutecnost je v praci dostate¢né odlivodnéna a je zaloZena predevsim na tom, Ze vyvoj OpenAl-Gym byl ukoncen
a pouZiti ML-Agents je pro poZadovanou funkcionalitu vhodnéjsi, coZ vyplynulo z reSerse dostupnych framework( pro
posilované uceni,

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

S aktivitou a samostatnosti Lva jsem byl nadmiru spokojen. Sv(ij postup reseni prace pravidelné konzultoval a schlzky byl
vzdy perfektné pripraven. Pfedevsim si vazim velké samostatnosti pfi praci a schopnosti vyhodnotit, které problémy Ize
vyresit vlastnim Gsilim, a které je vhodnéjsi konzultovat. Hodnotim tak stupném A - vyborné.

Odborna uroven A - vyborné

Prace je celkové na vysoké odborné Grovni. Vybér pouzitych algoritm vyplyva z reserSe odborné literatury a jejich pouziti je
jasné popsano. Jelikoz tato prace muze byt v budoucnu nékym pouZita jako navod pro zprovoznéni vlastniho robotického
simulatoru v Unity, jsou odborné sekce vhodné doplnény ilustracemi pro snadnéjsi pochopeni predavanych informaci.
Odbornou uroven tedy hodnotim stupném A - vyborné.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace A - vyborné

K formalni a jazykové strance nemam vyhrad. Prace je psana v anglickém jazyce, je srozumitelna a ctiva, se zanedbatelnym
mnoZstvim chyb. Formalni zapisy jsou snadno pochopitelné, vsechny pouZité symboly jsou Fadné definovany a vysvétleny.
Hodnotim stupném A - vyborné.

Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné
Vsechny zdroje jsou korektné citovany a prevzaté prvky jsou jasné odlisené. MnoZstvi citaci je adekvatni resené
problematice a bibliografické zaznamy jsou kompletni. Hodnotim stupném A - vyborné.

1/2



C¢VuT POSUDEK VEDOUCIHO
ZAVERECNE PRACE

CESKE VYSOKE
UCENI TECHNICKE
V PRAZE

Dalsi komentare a hodnoceni

Velkym plusem je pro mé predevsim prinos pro nasi skupinu Multirobotickych Systéml, kde simulator vyvinuty v ramci této
prace vyuZijeme k testovani vizualni navigace dron( v riznorodych dynamickych prostfedich. Tato mozZnost byla
demonstrovana Uspésnym nasazenim algoritmu OpenVINS pro vizualni odometrii.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Jsem velmi spokojen se vSemi aspekty této prace a predevsim jejim pfinosem pro nasi vyzkumnou skupinu.
Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.
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