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Il. HODNOCENIi JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné

Hodnoceni naro¢nosti zadani zavérecné prace.

Tématem prace je navigace robotické helikoptéry v prostfedi s pfekdzkami. Naro¢nost obecné Ulohy je sniZzena
predpokladem, Ze je zndma absolutni poloha a orientace helikoptéry v soufadném systému spojeném s
pracovnim prostorem. Plvodnim zamérem prace bylo, aby byla velmi prakticka a idealné zakon&ena experimenty
provedenymi s redlnym modelem helikoptéry. To se ale zejména v dlisledku dosavadni epidemické situace a
souvisejicich omezenich nepodafilo naplnit a prace tak zlstala v roviné simulaci.

SplInéni zadani splnéno s mensimi vyhradar{

Posudte, zda predloZena zavéreCna prace spiriuje zadani. V komentari pfipadné uvedte body zadani, které
nebyly zcela spinény, nebo zda je prace oproti zadani rozsifena. Nebylo-li zadani zcela spinéno, pokuste se
posoudit zavaZnost, dopady a pripadné i pric¢iny jednotlivych nedostatkd.

Ke splnéni zadani mam nékolik vyhrad. V préci jsou popsany dil¢i metody, z nichZ je moZné za urcitych
omezujicich predpokladll sestavit funkéni navigaéni systém helikoptéry, je zde vSak velmi malo prostoru
vénovaného integraci jednotlivych metod do funkéniho celku. Zejména z prace neni pfilis patrné, jakym

zplsobem vznikla mapa pro navigaci, ani jaky senzor byl pouZit pro jeji stavbu.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace D - uspokojivé

Posudte, zda byl student béhem Feseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své feseni pribézné
konzultoval a zda byl na konzultace dostate¢né pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvir¢i prace.
Jako vaznou chybu v organizaci prace bych oznacil velmi nizkou frekvenci konzultaci. Bez informaci o stavu a
smérovani prace jsem mél jako vedouci velmi omezenou moznost ovliviiovat postup a pomoci identifikovat
problematicka mista a vyfesit je. Pfedlozeny text prace se ke mné dostal bohuZel az jen nékolik dni pfed
odevzdanim prace, coz prakticky znemoznilo jakykoliv G€inny korekéni zasah.

Odborna uroven C - dobre

Posudte uroveri odbornosti zavére¢né prace, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti
podklad( a dat ziskanych z praxe.

Od pocatku prace byla zfejma nutnost pouzit simulator jak z dlivodu bezpeénosti, tak pro urychleni vyvoje.
Studentka korektné zvolila simulacni nastroj Webots. Vzhledem k tomu, Ze model helikoptéry v tomto simulatoru
neposkytoval Zadny regulator pro stabilizaci letu, musela studentka tento regulator implementovat sama. PfestoZe
se jednalo o praci nad ramec zadani, véfim Ze to bylo velmi pfinosné z hlediska ziskani praktickych zkuSenosti se
zpétnovazebnim fizenim.

Navrh naviga¢niho systému je postaven na standardnich metodach pro mapovani a planovani pouzivanych v
mobilni robotice. V praci bych ovSem ocenil detailn&jSi rozbor specifik nékterych metod, jsou-li pouzity na létajicim
robotu pohybujicim se v obecném 3D prostoru. Nejvétsi tézisté prace vidim v nastudovani a implementaci
planovaci metody pro nalezeni optimalni cesty ve 3D mapé reprezentované strukturou Octree. Prace s mapou je
ovSem zaloZena na pfedpokladu, Ze bufika mapy je vétsi, nez je velikost helikoptéry tak, aby se helikoptéra do
buriky s rezervou vesla. Takovy pfistup by byl realné ziejmé mozny, je ovSem otazkou, zda by pfi dostate€ném
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bezpe€ném odstupu od pfekazek nevychazelo rozliSeni mapy tak hrubé, Ze by bylo nepraktické.
DalSim problémem je jiZ zminén& absence informaci o senzoru, ktery byl pouZzit pro tvorbu mapy. Zminku by si
jisté zaslouzila i problematika omezeného zorného pole senzoru.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A -vyborné

Posudte spravnost pouZivani formalnich zapisti obsaZenych v préaci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Z hlediska formalni Gpravy ani jazyka jsem v praci nenaSel nedostatky.

Vybér zdroja, korektnost citaci A - vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuZivani studijnich materiali k feSeni zavérecné préce.
Charakterizujte vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny
prevzaté prvky radné odliSeny od viastnich vysledki a tivah, zda nedos$lo k poruseni citacni etiky a zda jsou
bibliografické citace Upiné a v souladu s citacnimi zvyklostmi a normami.

Prace vychazi z relevantnich zdrojd, které jsou fadné citovany.

Dalsi komentaFe a hodnoceni

Vyjadrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledk( zavérecné prace, napr. k trovni teoretickych vysledkd, nebo
k drovni a funkcnosti technického nebo programového vytvoifeného Feseni, publikacnim vystuptm, experimentalni
zrucnosti apod.

Celkové praci hodnotim tak, Ze vychazi z validnich metod, ale zaslouZila by si dodate€¢nou specifikaci podminek,
za kterych je moZzné dané metody pouzit. Je vysoce pravdépodobné, Ze pfi pokusu o hasazeni implementovanych
metod na realném modelu helikoptéry by muselo dojit k fadé Uprav.

Ill. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zavérecné prace, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Body zadani byly naplnény, ale vysledky pfedloZené prace maji urcité nedostatky, které nebylo mozné
véas zkorigovat z diivodu nedostateénych konzultaci s vedoucim prace.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném [~ _jopre.

Datum: 26.5.2021 Podpis:

Jan Chudoba
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	Hodnocení náročnosti zadání závěrečné práce.
	Tématem práce je navigace robotické helikoptéry v prostředí s překážkami. Náročnost obecné úlohy je snížena předpokladem, že je známa absolutní poloha a orientace helikoptéry v souřadném systému spojeném s pracovním prostorem. Původním záměrem práce bylo, aby byla velmi praktická a ideálně zakončená experimenty provedenými s reálným modelem helikoptéry. To se ale zejména v důsledku dosavadní epidemické situace a souvisejicích omezeních nepodařilo naplnit a práce tak zůstala v rovině simulací.
	Splnění zadání
	
	Ke splnění zadání mám několik výhrad. V práci jsou popsány dílčí metody, z nichž je možné za určitých omezujících předpokladů sestavit funkční navigační systém helikoptéry, je zde však velmi málo prostoru věnovaného integraci jednotlivých metod do funkčního celku. Zejména z práce není příliš patrné, jakým způsobem vznikla mapa pro navigaci, ani jaký senzor byl použit pro její stavbu.
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	Jako vážnou chybu v organizaci práce bych označil velmi nízkou frekvenci konzultací. Bez informací o stavu a směřování práce jsem měl jako vedoucí velmi omezenou možnost ovlivňovat postup a pomoci identifikovat problematická místa a vyřešit je. Předložený text práce se ke mně dostal bohužel až jen několik dní před odevzdáním práce, což prakticky znemožnilo jakýkoliv účinný korekční zásah.
	Odborná úroveň
	
	Posuďte úroveň odbornosti závěrečné práce, využití znalostí získaných studiem a z odborné literatury, využití podkladů a dat získaných z praxe.
	Od počátku práce byla zřejmá nutnost použít simulátor jak z důvodu bezpečnosti, tak pro urychlení vývoje. Studentka korektně zvolila simulační nástroj Webots. Vzhledem k tomu, že model helikoptéry v tomto simulátoru neposkytoval žádný regulátor pro stabilizaci letu, musela studentka tento regulátor implementovat sama. Přestože se jednalo o práci nad rámec zadání, věřím že to bylo velmi přínosné z hlediska získání praktických zkušeností se zpětnovazebním řízením.
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