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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné naroéné
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Spinéni 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
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Prace pokryva vSechny body zadani.

Zvoleny postup feSeni Castecné vhodny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Student ve své praci nepopisuje zcela jasné, v jakych mistech byla jeho prace napojena na praci ostatnich prispévateld

v ramci Sirsiho tymu. Timto studentovi nevycitam Spatnou citaci nebo pfisvojovani cizich zasluh, spiSe poukazuji na fakt, Ze
student nedefinoval pevné dana rozhrani ostatnich modul(, ktera nemél moznost ovlivnit a tim také pfipadné
zodpovédnost za $patné zvolené prostfedky pro implementaci dilCich ¢asti. Toto se tyka predevsim otazky na zvoleny
zplsob komunikace mezi systémem Android a ROS, poloZzené v zavér posudku.

Odborna uroven B - velmi dobie

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

Student kvalitné provedl resersi problému a citoval relevantni zdroje. U ziskanych znalosti prokazal jejich plné pochopeni a
spravnou aplikaci. Drobnou vyhradu mam pouze ke znalostem ohledné vlastnosti ostatnich bezpilotnich platforem
uvadénych v praci pro srovnani a zjednodusena tvrzeni ohledné legislativy provozu bezpilotnich tvrzeni. V téchto
vyhradach ovsem nespatfuji zasadni problém, vzhledem k zaméreni studenta a tématu prace.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné
Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zapis obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Drobna nekorektnost v pouziti zkratky MAV, kdy jednou je pouzita jako Micro AV a jednou jako Multirotor AV.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidl( k Feseni zavérecné 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 cita¢nimi zvyklostmi a normami.

Dalsi komentaie a hodnoceni
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Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdavérecné prdce, napf. k urovni teoretickych vysledki, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplm, experimentdlni zruc¢nosti apod.
Predstavené vysledky prace jsou velmi dobré a jejich prezentace odpovida urovni kvalitni bakalarské prace. Nejvétsi
vyhrady mam k pouzitému zplsobu propojeni moduld ROS a Android, které evidentné pfineslo autorovi nemalé problémy
s implementaci. V ramci prace neni oviem mozné zhodnotit jaky podil ma na tomto vybéru sdm autor v porovnani

s omezujicimi podminkami zadani a zapojeni autorovi prace do SirSiho kontextu celé aplikace.

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdverecné prdce pred komisi.

Autor zpracoval zna¢né mnoizstvi teoretickych znalosti z literatury a spravné ziskané znalosti vyuZil pfi ndvrhu a
porovnani rlznych variant feSeni problému planovani trajektorii. Implementace navrzeného feseni je kvalitni a
prehledna. Autorovi se podafilo predstavit spravné fungujici aplikaci, kterou vhodnymi zplsoby experimentalné
ovéril a vysledky experimentll prehledné publikoval.

Kromé volby zplsobu komunikace mezi mobilni aplikaci a palubnim systémem, ktery je otazkou diskuse, a dle
mého ndzoru autorovi zbytecné zkomplikoval implementaci, nemam k praci zasadni vyhrady.

Prace je psana anglicky, srozumitelnd a pouze s nizkym mnoZstvim pravopisnych a gramatickych chyb.
Studentovi bych rad polozZil nasledujici otazky:

1. Vramci posudku Vam vytykdm nedostatecnou resersi existujicich nastrojli pro planovani trajektorii
bezpilotnich prostfedkl. Mlzete tedy srovnat existujici nastroje, jako je napfiklad QGroundControl, ktery
je dostupny pro autopilot PixHawk i ve verzi pro systém Android s Vami navrhnutym resenim?

2. Vramci prace popisujete problémy s vyuzitim frameworku ROSJava pro komunikaci mezi palubnim
systémem a mobilnim systémem Android, které Vas vedly k definici vlastnich zprav, abyste obesel

omezeni tohoto systému. MUzete zhodnotit mozZnost pouZiti protokolu MAVLink misto ROSJava, ktery
disponuje rozhranim MAVROS?

PfedloZenou zavére¢nou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfe.
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