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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primeérné narocné
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

SpInéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
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 spIinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

NavrZeny algoritmus mél byt integrovan do systému ROS. Véfim, Ze k tomu opravdu doslo, nicméné detaily této integrace
nejsou v praci vibec popsany.

Zvoleny postup FeSeni spravny
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Odborna uroven C - dobre

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

V préci se popisuje existujici algoritmus pro sledovani pohyblivého cile upraveny pro pohyb ve 3D. V uvedenych rovnicich
se nekonzistentné pouziva indexace proménnych — konkrétné index ‘y’ nékdy reprezentuje osu y, jindy osu z, coz je
matouci.

Chybi popis samotné integrace algoritmu do ROS a detailnéjsi popis experimentd jako napf. popis pouZitych MAV, kamer a
komunikac¢nich modem. Experimenty navic nejsou dobte definovany (viz nize).

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné
Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpis obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Vybér zdrojui, korektnost citaci E - dostatecné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani 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 tplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Sekce Related Work zminuje pouze 3 prace, a to pouze velmi strucné. Celd prace se pak zabyva pouze implementaci
jednoho konkrétniho pfistupu, ktery ani v sekci Related Work neni zminén.

Dalsi komentare a hodnoceni
Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zrucnosti apod.
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Samotné experimenty nebyly fadné definované — Ctenar se nedozvi, jaka byla skuteéna trajektorie sledovaného cile, ani
jestli byla volena systematicky nebo nahodné. Nejsou popsany pozadované maximalni odchylky jednotlivych MAV od jejich
vypoctenych poloh a nelze tak posoudit kvalitu navrzeného feseni.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

V praci se popisuje existujici algoritmus pro sledovani pohyblivého cile tymem malych bezpilotnich prostredki
upraveny pro pohyb ve 3D. Tato implementace je experimentdlné ovérena nejprve v simulaci a poté na redlnych
strojich.

K praci mam nasledujici vyhrady.

V uvedenych rovnicich se nekonzistentné pouziva indexace proménnych — konkrétné index ‘y’ nékdy
reprezentuje osu vy, jindy osu z, coz je matouci.

Chybi popis samotné integrace algoritmu do ROS a detailnéjsi popis experimentd jako napf. popis
pouzitych MAV, kamer a komunikaénich modemd.

Experimenty navic nejsou dobre definovany — ¢tenar se nedozvi, jakd byla skute¢na trajektorie
sledovaného cile, ani jestli byla volena systematicky nebo ndhodné. Nejsou popsany poZzadované
maximalni odchylky jednotlivych MAV od jejich vypoctenych poloh a nelze tak posoudit kvalitu
navrzeného reseni.

Autor piSe, Ze pfi realnych experimentech byl problém s limitovanou komunikaci, ale neni zminéna
pouzitd vzorkovaci frekvence fizeni stroji, mnoZstvi pfenesenych dat, ani charakteristiky pouZitych
modemd.

Co se tyka zarazeni prace v kontextu podobnych metod, sekce Related Work zminuje pouze 3 prace, a to
pouze velmi strucné. Celd prace se pak zabyva pouze implementaci jednoho konkrétniho pfistupu, ktery
ani v sekci Related Work neni zminén.

Prace je psana anglicky, srozumitelna a pouze s nizkym mnoZstvim pravopisnych a gramatickych chyb.

Studentovi bych rad polozZil nasledujici otazky:

1.

Jako davod pro vypocet finalni rychlosti jednotlivych MAYV jako priiméru rychlosti jeho soused( (viz
rovnice (5)) je uvedena potieba rliznych rychlosti pro kazdé MAV, aby tak mohly manévrovat i mimo
formaci, kdyzZ by bylo potieba. JelikoZ je ale vysledna rychlost vypoctena jako prameér rychlosti sousedd,
jak mlze MAV tuto vyslednou rychlost upravit podle svych potreb?

V experimentdlni ¢asti prace se uvadi, Ze jednotlivé MAV kontroluji pohyb cile v jednotlivych soufadnicich.
Napft. v experimentu v sekci 5.3, MAV1 kontroluje pohyb po souradnici x, a MAV2 a MAV3 pohyb po
souradnici y. Kde a jak navrieny algoritmus rozhoduje o tom, které MAV kontroluje pohyb po jednotlivych
osach?

Rovnice (18), vyjadfujici o¢ekavanou pozici MAV, podle mé neni spravné, mohl by ji student
okomentovat?

PfedloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném D - uspokojivé.
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