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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné
Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prdce.
Vlozte komentafr.

SpInéni zadani Zvolte polozku.

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spIinéno, pokuste se posoudit zdvazZnost, dopady a
pfipadné i pric¢iny jednotlivych nedostatkd.

The assignemnt has been fullfilled.

Zvoleny postup feSeni spravny
Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.
Vlozte komentafr.

Odborna uroven A - vyborné

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

Vlozte komentafr.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné

Posudte sprdavnost pouZivdni formdlnich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

(1) Language is OK, but some implications are littlebit myopic.

Assumption ,If the robot wants to grasp an object, it has to localize object relative to itself” does not imply that the
detection has to be performed explicitly and that an exact 3D CAD model of the object has to be provided in advance.
Human are also able to collect object that they have never seen in advance.

(2) Bars on pages 36 and 37 could have been replaced by summarizing statistics (image indices has no meaning for the
reader).

Vybér zdroju, korektnost citaci B - velmi dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidli k reseni zdvérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Wider state-of-the-art should bave been discussed, for example discussing reactive approached for grasping, such as [1].

[1] Levine et al. Learning Hand-Eye Coordination for Robotic Grasping with Deep Learning and Large-Scale
Data Collection 2016. https://arxiv.org/abs/1603.02199

Dalsi komentafe a hodnoceni
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Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledk( zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlIni zrucnosti apod.
Vlozte komentar (nepovinné hodnoceni).

11l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zavérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.
Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.

Reasonable enginnering pipeline, described in a readable form.
Questions: Discuss possibility of using a reactive approach such as [1] for bin-picking scenario.
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