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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani mimofadné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Prace zahrnovala vyvoj a praci se simulatorem, s redlnym robotem, praci s nékolika algoritmy na 3D rekonstrukci / shape
completion, véetné trénovani hlubokych neuronovych siti, praci s vizualnimi a silovymi daty, uchopovani (grasping).

Spinéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdavérecnd 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
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo beze zbytku splnéno.

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 pfipraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prdce.

Student pracoval velmi svédomité a samostatné. Samostatné fesil celou fadu netrividlnich probléma. DP predchazela letni
brigdda a projekt, diky cemuz bylo mozné rozsahlé penzum experimentd stihnout. Text prace byl hotovy s dostatecnym
predstihem.

Odborna droven A - vyborné

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

Prace je na vyborné odborné urovni a predstavuje prispévek presahujici stav pozndni v dané oblasti. Prvni ¢ast prace je

v recenznim fizeni do ¢asopisu Robotics and Automation Letters (RA-L) a na konferenci ICRA 2022. Druha cast prace

s aktivnim sbérem pohledl z kamery bude po rozsiteni a integraci s aktivnim haptickym prizkumem rovnéz ptipravena

k publikaci. Student vyuZil znalosti z celé Ffady oblasti jako napt. kalibrace kamery a kamery v(ci robotovi, registrace
snimkd z rGznych pohledd, odhad externich momentd sily s pomoci dynamického modelu robotu, Robot Operating System
(ROS), trénovani hlubokych neuronovych siti atd.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné
Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpis obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Prace je rozsahla a vhodné kombinuje formalni zapisy, pseudokdd, schémata a obrazky. Angli¢tina je na dobré Urovni.

Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivdni studijnich materiali k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a tuvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.
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Prace obsahuje 70 citaci. Velkou ¢ast z nich student sdm nalezl a spravné ocitoval. Kromé literatury student pracoval i s
odpovidajicimi kédy, které bylo potieba pouzit jako baseline pro srovnani s metodami pouzitymi zde. Prevzaté prvky jsou
odliseny.

Dalsi komentafe a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdveérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkt, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuptm, experimentdlni zrucnosti apod.
Prace posouva hranice poznani a svym obsahem vyda na dva védecké ¢lanky, jeden z nichz jiz je v recenznim fizeni.
Student projevil velkou experimentalni zruénost, samostatnost, a vytrvalost — vytvoril a nabéhal velkou sadu experiment(
jak v simulaci tak na redlném robotu.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

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

PredloZena prace je excelentni. Student v praxi aplikoval vSestranné znalosti a schopnosti z robotiky, strojového
uceni a pocitacového vidéni. Praci spoluvedl| Jens Lundell z Aalto University, Helsinki (Prof. Ville Kyrki). Lukas
Rustler se aktivné zapojil do spoluprace v rdmci probihajiciho evropského projektu Interactive Perception-Action-
Learning for Modelling Objects (IPALM, https://sites.google.com/view/ipalm). Prace bude pouzita jako vystup
projektu.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.
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