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11. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani mimoFadné naroéné

Hodnoceni ndroénosti zaddni zdvérecné price. )

Zadani je velmi ndroéné. Obsahuje kompletni ndvrh a stavbu autonomni vicerotorové helikoptéry se senzory, potitatem,
uZite€nym vybavenim. Kromé toho je soucasti vyvoj metod pro lokalizaci takové helikoptéry v prostiedi bez GPS s vyufitim
palubnich senzor(, a navic jesté metod autonomniho fizeni. KaZdy z téchto bodii by mohi byt samostatna diplomova
préce.

Spinéni zadani spinéno

Posudte, zda pfedloZend zdvéreénd prdce splfiuje zadani. V komentdFi pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela

spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozdifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zévaznost, dopady a
_pfipadné i priciny jednatlivych nedostatkil.

Student splnil zadani ve viech bodech v rozsahu, ktery naprosto pied&il mé otekavani.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem Feseni aktivni, zda dodrioval dohodnuté terminy, jestli své Feseni pribéiné konzultoval a
zda byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvar¢iprce.
Student pracoval velmi samostatné, aktivné a kreativné. Sam pfichazel s dalSimi sméry vyvoje systému, které piesahovaly
nale prvotni cile. Na schlizky dochézel pravidelné, protoze byl prakticky denné u nas v laboratofi, a vidy promptné
reagoval na potfeby projektu, jehoZ byla jeho prace soudasti.

" Odborné droveit A - vyborné

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

Pouzité algoritmy i vlastni navriené, implementované a otestované feseni jsou popsany srozumitelné a s minimalnim
mnoZstvi chyb i diky mnoiZstvi iteraci, které jsme udélali.

Formalni a jazykova lroven, rozsah prace A - vyborné
|_Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
| Jazykové a forméini Groven préice je vyborna. Hlavné musim ocenit opravdu skvélou prezentaci viech vystupii prace.

Vybér zdrojti, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddiete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivani studijnich materiéld k Feseni zdvéreéné prdce. Charakterizujte '
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou viechny prevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledk( a dvah, zda nedoslo k poruieni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace ipiné a v souladu

s citaénimi zvyklostmi a normami. ‘

| PouZitou literatura je citovana korektné. Vybér citovam?ch zdrojd je V;;ofédku ;j;ajich mnoistvi je vice neZ dostatecné. |
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I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zavéreéné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

PredloZend prace je z mého pohledu excelentni, jak svou ndroénosti, plvodné jsem ji planoval jako minimalné dvé
oddélené diplomové price dvou studentt, tak hiavné dosazenymi vysledky. Kvalita navrhu a provedeni
realizovaného dronu je unikatni a jiz vzbudila znaény zajem u priimyslovych partnerd. PFi findlnim ¢teni odevzdané
prace jsem vlastné uz jen premyslel, které kapitoly bude student publikovat ve kterém éasopise béhem jeho
doktorského studia. Tuto vynikajici praci nemohu hodnotit jinak nez stupném A - vyborné.

Datum: 5.6.2019 Podpis:
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POSUDEK OPONENTA DIPLOMOVE PRACE

Jméno studenta: Pavel Petracek

Nézev prace: Design, Localization and Position Control of a Specialized UAV Platform for
Documentation of Historical Monuments
Oponent: Ing. Jan Chudoba, CVUT v Praze — CIIRC

Prace se zabyvad velmi komplexnim problémem navrhu konstrukce a Tidictho systému pro
robotickou helikoptéru ur€enou pro mapovani a dokumentaci wvnitinich prostor zejména
historickych pamatek. V ramci konstruk¢ni Casti je navrZen ram specificky pro danou potfebu,
pohonny systém a senzorické vybaveni. Ridici naviga¢ni systém dfive vyvinuty na pracovisti
vedouciho byl rozsifen o modul autonomni lokalizace, ktery umoZiiuje navigaci v prostfedich bez
dostupnosti satelitntho systému GNSS. Lokalizace je zaloZena na kombinaci nékolika metod
zpracovavajici data z laserovych dalkomérti registraci jejich méfeni na pfedem vytvofenou mapu
stacionarnim 3D skenerem. Funkcionalita navrZeného a implementovaného feSeni je demonstrovana
Fadou experimenti v simulatoru i pfi redlnych letech v prostoru historickych pamatek.

K navrhu konstrukce ani lokalizacniho systému nemdm pfipominek, navrh je dle mého nazoru
korektni a zaloZeny na vhodnych state-of-the-art metodach. Provedené experimenty jsou vyborné
navrzeny a zpracovany. Z jejich vysledkt je zfejmé, Ze metoda lokalizace je velmi robusti a
dostate¢né piesnd pro potfebny tcel.

Text prace je napsany dobfe srozumitelnou angli¢tinou na velmi dobré tirovni. Velky pocet referenci
ukazuje na hluboké prostudovani problematiky a dobry celkovy prehled studenta. Formalni viroven
prace splituje standardni poZadavky.

Zadani prace povazZuji za splnéné. K praci nemdm prakticky Zadné pripominky a jeji rozsah
povaZzuji za nadstandardni. Navrhuji jeji hodnoceni stupiiem A — vyborné.

Dopliiujici otdzky:
V préci zminujete, Ze ¢astym problémem pfi 1étani v historickych objektech byva mnoZstvi prachu
ve Spatné piistupnych mistech, ktery se vlivem vrtuli vi¥i. Na zdkladé vaSich zkuSenosti, miZe byt

problém s prachem tak velky, Ze by ohrozil funkci laserovych dalkoméra a tedy celou lokalizaci a
navigaci?

V Praze 31.5.2019

Jan Chudoba



