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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocnéjsi
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

vy

a interakénich protokold. Prace nestavéla na Zadném predchozim projektu a autor se musel zabyvat fadou dosud
nefesenych problému.

Spinéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvéreénd prdce splriuje zaddni. V komentdfi pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvazZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Prace byla silné prakticky zamérend, autor realizoval navrh, implementaci i testovani systému pro ovladani robotickych
prostredkd s vyuZitim augmentované reality. V rdmci prace byl proveden vybér hardwarovych moduld, implementovany
vsechny nezbytné softwarové moduly pro zobrazovani tdajl uZivateli, komunikaci mezi zobrazovacim zatizenim a
robotickou platformou a algoritmy pro fizeni této platformy. Bylo provedeno praktické ovéreni vlastnosti systému s pozemni
robotickou platformou. Testy s platformou typu vicerotorova helikoptéra byly provedeny pouze v simula¢énim médu, coz
ovsem nepokladam za nedostatek, protoze autopilot a komunikacni protokol se pro obé platformy shodoval a Ize tak
predpokladat, Ze systém bude funkcni pro obé platformy. Naopak, pro prvotni seznameni novych uZivatell s konceptem
ovladani, je vyuziti simulace efektivnéjsim a bezpecnéjsim resenim.

Aktivita a samostatnost pii zpracovani prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své reseni priubézné konzultoval a zda
byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvurci prace.

Autor se praci vénoval svédomité a samostatné, dokonce i v pribéhu svého zahranic¢niho studijniho pobytu. Povazuji za
nutné vyzdvihnout rozsah implementacni ¢asti prace.

Odborna uroven B - velmi dobfe

Posudte troveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat
ziskanych z praxe.

Préace je na velmi dobré odborné Urovni. Autor aplikoval v praxi znalosti z oblasti operacnich systéml, pocitacové grafiky a
robotiky. PFi implementaci bylo nutné vyzkouset a ovéfit nékolik riznych zpUsobU vykreslovani obrazu z kamery a dalsich
telemetrickych Gdajd na obrazovku mobilniho telefonu, vyfesit nacitani mapovych podkladd z externich zdrojd, komunikaci
mezi zafizenim operatora a mobilnim robotem a jeho fizeni.

V préci chybi nastinéni abstraktni architektury systému jako celku, autor se dle mého nazoru malo vénuje prehledu
existujicich reseni pro ovladani tyma robotickych prostfedk( a moznostem, které by augmentovana realita mohla do této
oblasti pfinést.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobfe

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Po formalni strance je prace dobfe zpracovana, je vhodné clenéna do kapitol a sekci, obsahuje vSechny nalezité ¢asti. Prace
obsahuje nékolik gramatickych chyb, autor velmi ¢asto pouziva ve vétach anglické vyrazy (vzhledem k novosti resené
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problematiky k nim vSak ¢asto neexistuji odpovidajici Ceské ekvivalenty).

Vybér zdroju, korektnost citaci B - velmi dobre

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuzivani studijnich materidl( k feseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Autor se v praci odkazuje na 37 publikacnich zdrojd. Z velké ¢asti jedna o internetové stranky. Zdroje jsou v praci radné
citovany a odliseny od vlastnich Gvah.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k drovni teoretickych vysledku, nebo k drovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupm, experimentdlni zruc¢nosti apod.
Autor v praci ovéfil moznosti vyuziti augmentované reality pro ovladani tymu robotickych prostredkd. Implementoval
rozsahlou aplikaci skladajici se z nékolika modulll a vysledky experimentalné ovéril. Implementacni ¢ast prace je na velmi
vysoké urovni. Vétsi dliraz mohl byt kladen na zpracovani prehledu souc¢asného stavu fesené problematiky a zobecnéni
dosaZzenych vysledkd vzhledem k pfedpokladanému rozvoji oblasti.

Rovnéz bych uvital intenzivné;jsi otestovani systému na realnych prostredcich v prostfedi bez pfitomnosti externich zdroju
wi-fi signdlu a s lepSim komunikaénim vybavenim.

Il. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Jedna se o kvalitni praci srozsdahlou implementacéni casti, ktera je na vysoké odborné urovni. Do celkového
hodnoceni se ovSsem promitaji ¢aste¢né nedostatky ve zpracovani textové casti prace, kde chybi celkové
abstraktni schéma systému, lepsi pfehled soucasného stavu fesené problematiky a podrobnéjsi ovéreni vlastnosti
systému s redlnymi bezpilotnimi prostfedky.

PFi obhajobé doporucuji autorovi poloZit nasledujici dotaz — bylo by vhodné pro tuto problematiku vyuzit nékteré
z aktualné vyvijenych zafizeni pro virtualni realitu, napt. Oculus Rift nebo Samsung Gear VR? Maji tato zafizeni
z pohledu svych parametrt predpoklad pro lepsi uzivatelsky komfort?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobre.
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