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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani Zvolte polozku.

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Zadani prace predpoklada do znacné miry samostatnou tvlrci praci studenta, kterd je vyzkumného a vyvojového charakteru.
Zadani vychazi z existujicich SW kompoment a zaméfuje se na vvtvoreni pfisluSného postupu a SW nadstavby k ziskani
levného a prakticky pouzitelného 6D lokalizacniho systému s minimalnim poétem kamer.

SpInéni zadani Zvolte polozku.

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pripadné 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.

Predlozend prace splfiuje zadani bezezbytku. Re$eni optimalizuje pocet pouZitych kamer na naprosté minimum pfi¢emz
stavi na uziti sloZitejsi struktury optické znacky na polohovaném objektu. Navrzeny postup pro 6D lokalizaci v redlném case
kamery se opira o existujici komponenty pro vizualni lokalizaci ve 2D (dfive vyvinuty systém WhyCon) a rozsifuje jej pro zde
pozadovany Gcel. ReSenim prace, ndvrhem a implementaci prototypového Fedeni, stejné jako jeho experimentalnim
ovéfenim a kvantitativnim vyhodnocenim vznika prakticky pouZitelny postup pro 6D lokalizaci s Uvodni znalosti provoznich
vlastnosti, presnosti, ap.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace Zvolte polozku.

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

V pribéhu reseni student pracoval velmi samostatné a vysoce tviréim zplisobem. Dokazal prekonavat a fesit problémy a
Ulohy pomérné diverzniho druhu, od propojeni a konfigurace HW ¢asti feSeni, pfipojeni a SW zprovoznéni kamerovych
systémd, aZ po odvozeni a feseni Uloh z oblasti vypocetni geometrie a feseni vlastniho problému lokalizace. Velka ¢ast usili
studenta byla vénovana navrhu, provedeni a kvantitativniho vyhodnoceni experiment.

Odborna uroven Zvolte polozku.

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

Student se vyhotoveni prace zhostil znaéné samostatné, dobfe pracoval s dodanymi podklady a pribézné ve spolupréci

s vedoucim prace predmét reseni konzultoval a uptresioval zadani v pracovnim poradku. Stejné tak, Uspésné a efektivné
vyhledaval vhodna predchozi feseni a jiné zdroje, jichZ vyuZival pro navrh a pfi implementaci vlastniho feseni problému.

Z tohoto pohledu uroven odbornosti a samostatného pristupu k fesSeni prace hodnotim jako nadstandartni.

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace Zvolte polozku.

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

Formalni ¢lenéni, obsah, typografie a jazykova Uprava prace odpovidaji standartim pozadovanym pro kvalifikacni bakalarské
prace. Zde je nutné poznamenat, ze student praci v predozené formé zpracoval jiz v prvni verzi, bez nutnosti jakychkoliv
podstatnéjsSich Uprav a oprav pfi jejim dokoncovani. Prace, a¢ pomérné strucnd, je napsdna s nadhledem, prehlednou
formou a obsahuje vSe ocekavané.
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Vybér zdroju, korektnost citaci Zvolte polozku.

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivani studijnich materidalt 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 upiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Prace vyyuziva informacnich zdrojl a citaci v obvyklé formé. Student uvadi odkazy na pouzité zdroje a rozlisuje vysledky
vlastni a prevzaté. Bibliografické citace jsou odpovidajici standartim.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k turovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplm, experimentdini zru¢nosti apod.
Prace navrhuje, implementuje a ovéfuje vlastni feSeni 6D lokalizace s poufZiti jediné kamery. Ziskané vysledky se jevi jako
velmi slibné a prace bude zfejmé pokracovat smérem k dokonceni uzavieného systému pro 6D lokalizaci v laboratornich
podminkach. Stejné tak, neni vyloucena blizka budouci publikace dosazenych vysledkd ve vybraném relevantnim odborném
casopise nebo mezinarodni konferenci.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

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

Prdce splnila poZadavky zaddni. Vznikl vlastni ndvrh optimalizovaného 6D lokalizacniho systému s jedinou
kamerou pro laboratorni pouZiti v robotické experimentaci. Prdce navrZeny postup implementuje a ovéruje jeho
vlastnosti a pouZitelnost experimentndini formou s velmi slibnym vysledkem. Clenéni, forma a obsah prdce je

odpovidajici standartim a prdce je dokumentovdna s nadhledem a velmi prehlednou formou. Exituje predpoklad
jejiho dalsiho rozvoje a vyuZiti ve vyzkumné Cinnosti fesitelkého pracovisté.

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Datum: 1.6.2016 Podpis: Libor Preucil
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