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I. IDENTIFIKACNI UDAJE
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Katedra/ustav: Katerda fidici techniky

Vedouci prace: Ing. Vojtéch Spurny 5

Pracovisté vedouciho | Skupina Multi-robotickych systémd, FEL, CVUT

prace:

II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani | ndro¢né;jsi

musel navrhnout a implementovat metodu, kterd umozni bezkolizni let bezpilotni helikoptéry v
lesnim prostredi. Pro detekci prekdzek student musel vyuzit data ze stereo kamery umisténé na
palubé helikoptéry. Navrzené rfeseni musel otestovat pomoci simuldtoru a také za vyuziti robotické
platformy vyvijené ve skupiné MRS.

Splnéni zadani | spInéno
Zadani je splnéné ve vSech bodech.

Aktivita a samostatnost pri zpracovani prace | C - dobre

Student se fadné dostavoval na dohodnuté konzultace. Mirné mi vSak chybéla aktivita pfi hledani
feseni, kde mohl projevit vétsi iniciativu. Student také podcenil pfipravu nezbytnou pro realizovani
experimentu s redlnou platformou, kde pro vysledné ovéreni bylo zapotrebi znacného Usili z mé
strany.

Odborna uroven | A - vyborné

Student zvladl| rozsitit stavajici simulaéni prostfedi vyvijené ve skupiné MRS o moZnost simulovani
stereo kamery na palubé helikoptéry, diky tomu poté mohl ovérit funkcionalitu navrhovaného
bezkolizniho pldnovani. Pouzité postupy a algoritmy jsou adekvétni k bakaldrské préci.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace | C - dobre

Zavéreclna prace je psanda v anglickém jazyce. S ohledem na to, Ze je to prvni vétsi prace, kterou
student psal v cizim jazyce, tak je prace z jazykového hlediska relativné srozumitelnd. AvSak student
zvolil pro prezentaci vysledkd snimky vizualiza¢niho nastroje Rviz. Nemyslim si, ze ¢tenari tyto
snimky dostate¢né prezentuji funkcionalitu algoritm0. Chybi napriklad popisky jednotlivych os, diky
kterym by bylo mozné mit pojem o velikosti prekazek ¢i délce trasy. Chybi mi také podrobnéjsi
zpracovani vysledkl z experimentd.

Vybér zdroju, korektnost citaci | A - vyborné
Pouzita literatura je citovdna korektné.

Dalsi komentare a hodnoceni
(nepovinné hodnoceni)
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Ill. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shrnte aspekty zavérecné prace, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Vzhledem k vySe zminénym pripominkam predloZzenou zavérecnou praci hodnotim
klasifikacnim stupném C - dobre.

Datum: 9.¢ervna 2018 Podpis:
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