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Prosim vypliite hodnoceni kiizkem u kazdého kritéria. Hodnoceni OK oznacuje préci, ktera
kritérium vhodnym zplsobem spliiuje. Hodnoceni /epsi a horsi oznacuji splnéni nad a pod
ramec obvykly pro bakalafskou praci, hodnoceni nevyhovuje oznacuje praci, ktera by neméla
byt obhajena. Hodnoceni v ptipad¢ potieby dopliite komentafem. Komentai prosim dopliite
vSude, kde je hodnoceni jiné nez OK.

K celé praci lepsi OK horS§i nevyhovuje

Obtiznost zadani X [ [ []
Splnéni zadani 1 X O []

Rozsah pI'é.CC ... textovd i implementacni ¢ast, zohlednéni narocnosti I:' |E I:' I:'

Komentédi Prace méla za cil navrhnout 3D editor pro modelovani prostiedi, v tomto editoru
umét automaticky nalézt cestu mezi libovolnymi zadanymi body vhodnou pro 1étajiciho drona
a tuto cestu realizovat na skute¢ném dronovi. Svych obsahem i rozsahem se jedna o pomérné
naro¢ny ukol, ktery spojuje znalosti z 3D grafiky, umélé inteligence (hledani cest) a robotiky.
Student stravil pomérné dost ¢asu implementaci jednoduchého 3D editoru, ktery ovSem dnes
patii mezi celkem bézny software. Tady mozné bylo lepsi se opfit o néktera existujici feSeni
misto snahy o relativné low-level implementaci pfes DirectX. Pomérné dobfe si student
poradil s algoritmy pro hledani cest a s implementaci zvolen¢ho algoritmu v navrZzeném
editoru. Tato ¢ast je sama o sob¢ zajimavym piinosem prace. Bohuzel viditeln¢ uz nestacil cas
na vhodnou realizaci fidiciho software pro drona, coz se projevilo i v experimentalni evaluaci.
Pozitivné lze ale hodnotit to, ze student provedl nékolik findlnich experimentl pifimo

s realnym dronem, které ovSem spiSe potvrdily, Ze navrzeny fidici software neni uplné
vhodny. Opét mohlo byt vhodnéjsi se opfit o néktera existujici feseni typu ROS. Vzhledem

k rozsahu préce a naro¢nosti tématu lze ale povazovat hlavni cile prace za splnéné.

Textova ¢ast prace lepsi OK horS§i nevyhovuje
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Formalni l,lpI' ava ... jazykova urover, typograficka irover, citace
Struktura textu ... kontext, cile, analyza, navrh, vvhodnoceni, viroven detailu
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Komentai Préace je psdna anglicky jen s drobnymi jazykovymi nedostatky. O néco hor
s organizaci a strukturou obsahu, ktery zvlasté v ¢asti o 3D editoru plisobi trochu
neuspofadané. Pomérné dobte je naopak zpracovana kapitola o hledani cest. Hiife potom zase
pusobi kapitola o fizeni drona, kde chybi dulezité detaily, podle kterych by Slo navrzenou
metodu zrekonstruovat. Podle textu se naptiklad zda, Ze se pfi fizeni pouziva zpétna vazba ze
senzort, ale v popisu fizeni nikde neni napsano jak. Technickd ptesnost je tak slabinou prace.
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Implementacni ¢ast prace
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hor$i nevyhovuje

Kvalita navrhu ... architektura, struktury a algoritmy, pouzité technologie
Kvalita ZpI' acovéni ... jmenné konvence, formdtovani, komentdre, testovani
Stabilita implementace
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Celkové hodnoceni Velmi dobte
Praci navrhuji na zvlastni ocenéni Ano
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