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Naroc¢nost zadani obtiznéjsi zadani
Zadani této diplomové prace vykazuje rozhodné znamky obtizného zadani, nebot feSeni vyzaduje nejen znalosti
v oblasti hardwaru a softwaru, ale i fyziky a optiky, pfi¢emz bylo nutné i nastudovani aktualniho stavu robota
RUDA.

Splnéni pozadavku zadani zadani spinéno
V8echny body zadani byly kompletné splnény.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi
Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi.

Prezentacni uroven piedlozené prace 92 b. (A)

Prace ma logickou strukturu, rozsahy jednotlivych ¢asti jsou vyvazené a odpovidaji zabéhnutym pozadavkdm.
Kapitoly na sebe navazuji a pro ¢tenare je prace vyborné ¢itelna a pochopitelna.

Formalni uprava technické zpravy 93 b. (A)
Formalni Gprava technické zpravy je na vysoké Urovni - a to jak po typografické, tak i jazykové strance.
Prace s literaturou 96 b. (A)

Vybér studijnich pramen je velmi zdafrily. V seznamu jsou uvedeny veskeré relevantni zdroje, navic i véetné
aktualnich pramen(. V praci jsou tyto prameny vyuzity na adekvatnich mistech. Bibliografické citace jsou Uplné a
uvedeny dle zvyklosti.
Realizac¢ni vystup 100 b. (A)
Realiza¢ni vystup hodnotim jako vynikajici. Je vidét, ze feSeni muselo dat hodné prace, navic je piné funkéni a
pouzitelné pro dalSi vyvojové-vyzkumné aktivity. Prace byla navic ocenéna na studentské konferenci Excel@FIT
v sekci odborného panelu. Veskeré ¢asti zdrojovych kod( byly vytvoreny v souladu s licenénimi podminkami a
autorskym pravem.
Vyuzitelnost vysledku
Vysledky jsou jednoznaéné vyuzitelné pro dalsi praci studentky v ramci doktorského studia. Zarover viele
doporuduji vysledky publikovat v zahrani€nim ¢asopisu €i na konferenci.
Otazky k obhajobé

¢ Jakym zplsobem by bylo mozné vyuZit sou¢asnych lacinych 3D kamer (napf. Kinect, Intel RealSense)?

Jak moc ovlivni jejich princip (strukturované svétlo versus ToF) kvalitu dat?
* Co by pomohlo ke zpfesnéni dat z lidaru ¢i stereokamery v indoor navigaci (napf. bodovy laserovy
dalkomér, inklinometr/IMU jednotka, vice kamer s pevnymi rlizné zaostfenymi objektivy)?

Souhrnné hodnoceni 95 b. vyborné (A)
Zadani prace je obtizné, technické feSeni je vynikajici, textova zprava je na velmi vysoké Urovni a prace byla
navic ocenéna odbornym panelem na studentské konferenci Excel@FIT, tzn. na zakladé téchto faktl navrhuiji
hodnoceni stupném vyborné (A) s 95 body.
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