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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Zadana uloha vyZzadovala relativné obsahlé znalosti v oboru vizualné-inercidlni lokalizace. Pro integraci a porovnani
vybranych metod bylo potfeba porozumét, kromé principu konkrétnich metod, také principu pouZitych senzor(l a
zpracovani senzorickych dat. Dale bylo nutné se seznamit se specifiky lokalizace a fidicich algoritm( pro UAV. Kvdli
velkému rozsahu prace pfi integraci, experimentalni verifikaci a nutnosti obsahlych znalosti hodnotim zadani jako
narocnéjsi.

Spinéni zadani spinéno

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 zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo bez vyhrad splnéno. Experimentalni ¢ast byla, navic nad rdmec zadani, rozsifena o integraci algoritmu do
zpétné vazby UAV pro ovéreni schopnosti algoritm( UAV stabilizovat, coZ bylo velmi pfinosné pro dalsi projekty.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

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

Student na problému pracoval s vysokou mirou samostatnosti a ¢asto konzultoval dosaZené vysledky a dalsi postup.
Pfedevsim je potfeba ocenit studentovu iniciativu kontaktovat autory testovanych algoritm0 pfi feseni vzniklych
problém. Dale se student v prlibehu celého roku aktivné podilel na chodu laboratofe Multi-robotickych systému.

Odborna uroven A - vyborné

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

Vybrané lokalizacni algoritmy jsou state-of-the-art metody vyvinuté a puZivané Spickovymi robotickymi laboratoremi.
Student vybral vhodné metody na zakladé reserSe odborné literatury. Tyto metody poté porovnal v souladu se zavedenou
metodikou. Odbornost této prace proto hodnotim vyborné.

Formalni a jazykova uUroven, rozsah prace B - velmi dobie

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Jazykova a formalni Uroven je velmi dobra. Prace je ¢lenéna do logickych celkl a typograficky je taktéZ na vysoké drovni. |
pres mensi mnozstvi preklepl a gramatickych chyb se prace dobfe Cte a je srozumitelna.

Vybér zdrojti, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdavdni a vyuZivani studijnich materidl( k reSeni zdvérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky rddné
odliseny od viastnich vysledk( a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.
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PouZitd literatura je citovana korektné. Student resersi odborné literatury porozumél problematice a dokazal ve velkém
mnoZstvi publikovanych lokalizacnich algoritmG vybrat vhodné kandidaty.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zavérecné prdce, napf. k urovni teoretickych vysledki, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlIni zruc¢nosti apod.
Student béhem studia nad ramec své diplomové prace pomahal s projekty ve skupiné Multi-robotickych systémd,
predevsim pak s organizaci letni Skoly IEEE RAS Summer School on Multi-Robot Systems.

IIl. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Vysledky dosazené v predlozené praci hodnotim jako nadstandardni. Student dokazal nastudovat danou
problematiku, vybrat vhodna feseni a tyto pak pomoci komplexnich experiment( porovnat pomoci zavedenych
metodik pro analyzu lokalizaénich algoritmu jak v simulatoru, tak v komplexnich experimentech s redlnou UAV
platformou. V rdmci prace byl kladen dlraz na srovnani pfesnosti algoritm( v zavislosti na konkrétni konfiguraci
(pozice kamery na UAV, snimkovaci frekvence, rozliseni a letova vyska). Takové srovnani lokalizacnich algoritm(
v publikované literature obvykle chybi, ackoli je velmi pfinosné pro robotickou komunitu, jelikoz umoziiuje zvolit
optimalni konfiguraci pro konkrétni situaci. Student dale nad ramec své prace pfrispival do nékolika dalsich
projektl a podilel se na chodu skupiny Multi-robotickych systému.

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.
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