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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primeérné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Zadani je aktualni a odpovida urovni bakalarské prace. Student se zabyval tématem optimalizace trajektorii s ohledem na
minimalizaci energie pro UAV, coz je prakticky i vyzkumné relevantni problém.

Splnéni zadani splnéno

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 spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo formalné spInéno. Prace obsahuje potifebné ¢asti, které se zabyvaji ndvrhem a vyhodnocenim navrzené metody.
Nicméné nékteré Casti prace zlstaly nedotazené nebo nedostateéné rozpracované (napf. diskuse vysledkd, zdGvodnéni
zvolené metody).

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace D - uspokojivé

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

Student pracoval pomérné samostatné, nicméné celkovy postup byl velmi pomaly a pokrok byl vidy tlacen spiSe Skolitelem
nezli iniciovan studentem. Ackoliv zpocatku spoluprace probihala v poradku, v klicové fazi ke konci semestru pfi sepisovani
prace student prestal reagovat a az do posledni chvile neposkytl verzi textu k pfipominkam. To znemozZnilo véasnou zpétnou

vazbu a odrazilo se to na kvalité vysledného textu.

Odborna uroven C - dobfe

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

Prace je v celku na dobré Urovni, av§ak chybi hlubsi metodické zd{ivodnéni — napfiklad pro¢ byl zvolen numericky gradient,
jak byly zvoleny parametry metody, nebo proc je vypocetni Cas vyrazné vyssi nez u srovnavanych pristupu. Diskuse vysledkd
je povrchni a chybi ucelené vyhodnoceni experimentl. Nékteré proménné v rovnicich nejsou definovany.

Formalni a jazykova uUroven, rozsah prace C - dobie

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

Text obsahuje fadu formalnich nedostatkd. Naptiklad v grafech je velmi malé pismo, text je misty nejasny a struktura
vysledkd nejednoznacna. | pres zakladni prehlednost prace je odevzdany text spiSe minimalisticky aZ strohy.
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Vybér zdrojti, korektnost citaci F - nedostatecné

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

Zcela zasadnim problémem predloZené bakalaiské prace je poruseni citacni etiky. Kapitoly 3.1, 3.2 a 3.3 jsou de facto
prevzaté z diplomové prace [5] ,K. Teissing, Replanning of Collision-Free Trajectories for Unmanned Aerial Vehicles,
Available at http://hdl.handle.net/10467/108685, Czech Technical University in Prague, 2023.“. Student sice na tuto
diplomovou praci tematicky navazoval, ale zminéné kapitoly student pouze preloZil a mirné upravil (viz. PfiloZzené porovnani
kapitoly 3.1). Tyto ¢asti nejsou spravné citovany a nejsou jednoznacné oznaceny jako prevzaty text, coz je v hrubém rozporu
s akademickymi pravidly. Vedouci prace na tuto skute¢nost pfisel az pfi vypracovavanl posudku

B 3.1 Point mass model trajektorie

Nejprve si popiseme jeden segment z multi-waypoint trajektorie, ktery je definovan
jen poédteeénim a koncovim stavem. K popisu pouzijeme Point mass model, ktery soustfedi
véechnu hmotnost UAV do jednoho bodu, na néjz piisobi gravitaéni sila, odporova sila a tah
motori. Pro nas model uvazujeme bang-bang policy s omezenim na akceleraci.

= 3. The control input of the

ch is bounded by the per-axis

< amaz. We are also considering

for a non-zero trajectory w

Poédtecni a koncovy stav jednoho segmentu jsou uréeny pozicemi pp a pa € R" a A will descnibis o the alliwi
rychlostmi vy a vo € B, kde -n_jc dimenze prostoru, ve kterém jsou trajektorie pogitdny. Vtéto ;000 UAV are bound together by th
prici predpoklidejme n = 3. Ridieim vstupem Point mass modelu je zrychleni a € R™, které  consider coeleration limits first to make the trajectory computation as gene:
je omezeno pro kazdou osu akeeleragnimi imity amin 8 amar € R\{0}, kde amin < a < amaz. as possible ar snicl deal with the bounded accalemtion limits Iater,

Nenvazujeme a = (), nebot. neuvazujeme nulovon trajektorii pp = pa.

s, the per-axis tion limits for a mul-
»d thrust force of

First, we will study the kinematics of a single trajectory axis (dimension) and then
ze it for a multi-dimensional trajectory in the follc

Pro jednoduchost popiseme kinematiku jednoho segmentu trajektorie pro jednu dimenzi.  ger
Segment trajektorie je popsin rovnicemi

tion. Given t
m principle [24] applied on a point-mass model, a time-optimal trajectory
can be described by the following equations:

P1=po+ vt + (!]I%.
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pa =1+ vits + Sasts, (3.1) vi = vo + arty,
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(4.1)
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vy =t + daly, v = vy + aata,
kde pp a vp € R definuji poédteeni stav, p2 a v2 € R definuji koncovy stav, t;,t2 € R™ jsou

casy jednotlivych ¢dsti segmentu a ay,as € R\{0} jsou zrychleni, které nabyvaji hodnot “"_'l'r"l’“{ ml
velocity, €

€ R are the start position and velocity, p2,72 € R

are the end position and
R are the ti T

e duratior :nts of the bang-bang

the corresponding sut

@; € {@min, Omaz}, i=1,2 (3.2) policy trajectory and ay,as € R are the optimal control inputs s
€ {@min: Cmaz}: 2 .2
Nepredpoklidame a; = as, protoze to odpovidd t1 = 0, nebo ta = 0. as € {@min, @max }, 1= 1,2. (4.2)
Znamymi veli¢inami segmentu jsou pocitecéni a koncovy stav, tedy pozice po, pa, rychlosti vo,
vy a akecelerace a; a as. Nezndmymi velizginami json éasy podsegmentil t) a ty, pozice py a  We also omit the case where a1 = a2 as this is equivalent to either #1 = 0 or t2 = 0 which
ryehlost vy leaves us with only two combin: ns of possibl lues for accelerations a; and as.
Algebraické Feseni ¢asil {1 a ta jsou Given the :nd state, and limits on the acceleration, the remaining unknowns
wteo are the sub-segment ¢ h.rm ns . ta, ity vy and position p; at time ¢ = ;. It can be shown
t] = — (3.3)
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I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.
Zadani prace bylo splnéno, ale vysledna préce trpi fadou nedostatkd. Student nepracoval pribézné a zavérecnou
fazi pripravy prace podcenil, coz vedlo k nelplné a metodicky slabé praci. Nejzasadnéjsim problémem je vsak

poruseni citacnich pravidel, kde ¢asti prace jsou prevzaty bez fadného citovani prevzaného textu. Z tohoto dlivodu
nemohu jinak nezli praci hodnotit klasifikacnim stupném F - nedostatecné.
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