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Il. HODNOTENIE JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadanie Priemerne narocné
Zadanie bolo primerane naro¢né bakalarskej praci.

Splnenie zadania Splnené

Student implementoval zadany algoritmus sledovania pozemného ciela skupinou bezpilotnych helikoptér.

V simula¢nom prostredi testoval lokalizaciu ciela a ¢lenov sledujice skupiny vizualnou metodou.

Zadany algoritmus Student prisp6sobil systému riadenia pouzivaného na UAV skupiny MRS.

Okrem toho algoritmus prisposobil pre zohladnenie do¢asnych naklonov UAV pri vodorovnom posuve a pre
potlacenie javov ktoré vznikaju v désledku binarnej logiky v spravani sledujucich jednotiek ako ho popisuje
predloZeny algoritmus.

S pouzitim znalosti vysky susedov nad zemou a smeru k nim odpozorovaného vizualne student navrhol spésob
spresnenia odhadu polohy ciela na naklonenom teréne.

Metédy Student testoval v simulatore Gazebo. Redlne experimenty boli z technickych dévodov obmedzené.

Aktivita a samostatnost pri spracovani prace C - dobre

Student pracoval na zadanom algoritme samostatne. KedZe bol ale $tudent po¢as prace na $tudijnom pobyte v zahranici,
nemal v dostatocnej miere pristup k redlnemu hardvéru pouzivanému skupinou MRS, v dosledku ¢oho nedokazal dostatocne
dobre pripravit redlne experimenty. Pracu student konzultoval elektronicky a bral do Gvahy spatna vazbu.

Odborna udroven B - velmi dobre

Student dokladne nastudoval fungovanie pouzitého algoritmu, ako aj systém riadenia pouZitej hardvérovej platformy.
Taktiez prestudoval zaklady kamerovej projekcie, na zaklade ¢oho dodatocne vykonal kalibraciu kamery, avsak pred
redlnymi experimentami so skreslenim objektivu student nepocital.

Praca vykazuje dobré programovacie zru¢nosti a pochopenie pouZitia systému ROS.

Formalna a jazykova Uroven, rozsah prace A - vyborne
Praca je napisana v anglic¢tine na dobrej Urovni. Znacenie vo vzorcoch ako aj v grafoch je formalne spravne a konzistentné,
ilustracie st dobre citatelné.

Vyber zdrojov, korektnost citacii A - vyborne
Student poufzil 16 vhodne zvolenych zdrojov, ktoré cituje spravne.

Dalsie komentare a hodnotenie

Popis simulacii, zvlast let nad naklonenym terénom mohol byt detailnejsi. Rovnako by som ocenil detailnejsi postup pri
odhade pozicie ciela na naklonenom teréne, napriklad vysvetlit vypocet Ze hi,: zo zisteného sklonu terénu a vysky ciela.
Studentove spracovanie a implementécia algoritmov boli testované pri réznych nastaveniach parametrov, pri¢om vysledky
boli spracované v grafoch. Ocenil by som ak by v praci bolo aj slovné zhodnotenie tychto vysledkov.
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Ill. CELKOVE HODNOTENIE A NAVRH KLASIFIKACIE

Student pracoval vo vii¢sej miere zo zahranicia, ¢o obmedzilo jeho moznosti konzultdcii a pristupu k hardvéru.
Napriek tomu bol schopny implementovat funkcny algoritmus s vlastnym prispevkom ktory méze byt po
dodato¢nom testovani pouZitelhy na redlnom hardveéri.

Predlozenu zaverecnu pracu hodnotim klasifikacnym stupfiom B - velmi dobre.
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