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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani mimoradné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvérecné prdce.

Zadani bylo znaéné naroéné, jelikoi vyZadovalo nejen implementaci rojového a tnikového chovani, ale taktéz pochopeni
architektury robotické platformy skupiny MRS a systému a jejich subsytému pro pfipravu experimenttl v redinim prosttedi.

= YT -
SplInéni zadani splneno

Posudte, zda pfedioZend zdvéreénad prdce splfiuje zaddni. V komentdfi pFipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je price oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
_pfipadné i pfiiny jednotlivych nedostatkdl. o _

Student splnil zadani ve viech bodech a G¢innost implementace ovéfil redlnymi experimenty. Unikové chovéni bezpilotnich
helikptér v kombinaci s rojovym modelem Boids student testoval s vyuZitim experimentalniho relativné lokalizaéniho
systému UVDAR na baze blikajicich UV svétel a specializovaného pocitacového vidéni. Student rovnéz testoval dvé metody
propagace informace o jednotce v roli predatora — pfimym pfenosem informace pfes sit WiFi a zménou frekvence blikdni

lokalizaniho systému UVDAR.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - V}”b orné
Posudte, zda byl student béhem Feseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své feSeni pribéiné konzultoval a zda
byl na konzultace dostateéné pfipraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prdce.
Student pracoval samostatné, s vyuZitim citované literatury. Kromé samotné reserie a implementace navrZzeného systému
po softvérové strance, student pfipravil i redlny roboticky systém pro finalni experiment v znaéné asové tisni zplisobené

karanténou v pandemii COVID-19.

Odborna urover A - V)”b OI'Ilé

Posudte urovefi odbornosti zavéreéné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat
ziskanych z praxe. B - o
Student vyuzil citované literatury a specializovanych zdroji skupiny MRS v pfiméfené mife, teho? dikazem je (spé3na
implementace systému. Vysledky prace ve formé simulaci a redlnych experimentd byly dikladné a pfehledné
zdokumentovany po kvalitativni a kvantitativni strance.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace

I 4 v
A - vyborné
Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.
Student psal praci v anglickém jazyce. K jazykové strance nemam Zadné vyhrady. Rozsah préce a jeji formalni provedeni
rovnéZ spliiuji mé ocekavani.

_Vy’bér zdroj, korektnost citaci A - V)”b Ol‘llé

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidli k feSeni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
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prament. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovéfte, zda jsou vechny pfevzaté prvky Fadné odliseny od

viastnich vysledki a tvah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky o zda jsou bibliografické citace Upiné a v souladu s citaénimi
_zvyklostmi a normami.

Zdroje jsou citovany korektné a v pfiméfeném mnoistvi. Nemam po této strance 24dné vyhrady |

Dal$i komentdie a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvéreéné prace, napf. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného feseni, publikacnim vystupdm, experimentdini zruénosti apod.
Student (sp&sné prevzal teoreticky popis rojového a tinikového chovéni a pieved! ho aZ k redlnim experimentim v terénu
na robotickych platformach skupiny MRS s vyuZitim experimentdlniho senzoru UVDAR. Timto student dokazal e je v plné
mife schopen praktické inZenyrské ¢innosti.

IIl. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zdvéreéné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Student byl schopen samostatné implementovat rojové chovani v kombinaci s inikovym chovanim na
bezpilotnich helikoptérach skupiny MRS. Student musel pochopit n&kolik &lankii a projevit kreativitu pfi
uprave pfistupil pro pouZiti unikatni lokalizaéni metody. V¥sledna implementace byla testovana nejen v
simulaci, ale rovnéZz v redlnych experimentech s az pé&ti UAV, které byly velmi impozantni. Vysledna
prace a experimenty piesahuji soucasny stav poznani v oboru a v soutasné dobé se pfipravuje Easopisecka
publikace vysledki.

Pfedlozenou zavére&nou praci hodnotim klasifikaénim stupn&m A - vyborné.

Datum: 28.8.2020 Podpis:
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1. IDENTIFIKACNI UDAJE

Nazev prace: Escape Behaviour in Self-localised Swarms of Micro Aerial Vehicles
Jméno autora: Filip Novak

Typ prace: bakalaiska

Fakulta/udstav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)

Katedra/ustav: Katedra kybernetiky

Oponent prace: Ing. Michal Zajatik

Pracovisté oponenta price:  Katedra potitac - AIC

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI

Zadani néroén
Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zdvéreéné prdce. ~
Jednd se o ndrotné;jsi zadan, které kiade diiraz jak na teoretickou ¢ast, tak na to, aby byla teorie verifikovana pomoci pfesné
simulace, idedlné pak i se skute€nymi multirotorovymi helikoptérami.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predioZend zdvéreCnd prdce spliiuje zadani. V komentdii pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
_piipadné i pficiny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo spInéno v piném rozsahu, ocefiuji realizaci redlného experimentu se 4 stroji.

Zvoleny postup Feseni vynikajici
Posudte, zda student zvolil sprévny postup nebo metody reseni.

Zvoleny postup praci byl spravny a v souladu se zadanim. Nejdfive byl pfedloZen teoreticky zéklad, ktery byl ovéFen pomoci
prvnich testl v Gazebo simuldtoru. Na zdkladé vysledki jsou popsané algoritmy modifikovény a je tak zajisténa jejich
funkénost. Nasleduje sbér dat jak v simulaci, tak v redlném prostiedi, véetné jejich dikladného vyhodnoceni.

Odborna uroveii A - vyborné

Posudte droveri odbornosti zdvérecné prace, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladd a
dat ziskanych z praxe. L

Student prokazal vybornou orientaci v sloZitém ekosystému softwarové Fidici platformy, kterou skupina MRS vyuziva.
Student nastudoval, modifikoval a implementoval algoritmus fizeni roje UAV pomoci modelu Boids. Modifikovand verze je
porovnana spolu s verzi plivodni a demonstruje tak dosaZeni citelného zlep3eni zpisobu tniku roje pred Gtoénikem. V préci
isou otestovany a dikladné rozebrdny rlizné moinosti propagace informace o poloze utoénika rojem (vidi v&ichni ¢lenové
roje vs. vidi jen jeden) spolu s tim, jestli je nebo neni povolena komunikace ohledné tnikového stavu jednotlivych &lend roje.
Préce zohledfiuje i pfekazky v prostiedi, jako jsou stromy, budovy atd. Déle je nastinén problém vzijemné lokalizace, pro
GPS denied prostfedi je nasazen systém potitaového vidéni UV majikd UVDAR. Jediné co postradam je blizéi popis
implementace a alespoi orientaéni popis zékladové platformy systému - ROSu, ktery skupina MRS vyuziva.

Formdlni a jazykova Grove, rozsah price A - vyborné

Po formaln( strance prace splfiuje vechny nélefitosti. Obsahuje abstrakt, zavér a je vhodn& &len&na do kapitol. Préce je
psand v anglickém jazyce, kterému se dé bez probiémil rozumét. Obsahuje minimum pFeklep( a chyb.
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Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjadrfete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivdni studijnich materiéli k FeSeni zévéreéné prdce. Chorakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovéite, zda jsou viechny pievzaté prvky Fédné
odliseny od vlastnich vysledkii a dvah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu
s cita€nimi zvyklostmi a normami.

Student vybral relevantni zdroje, které vidy korektné citoval.

Dalsi komentéafe a hodnoceni

Vyjddrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledkd zdvéreéné prdce, napf. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkcnostl technického nebo programového vytvoreného feseni, publikacnim vystupim, experimentdini zruénosti apod. ,
Dosazene vysledky jsou dobfe a srozumitelné prezentovédny zejména pomoci grafl. Nicméné grafy vzdélenosti mezi
jednotlivymi Cleny roje, & vzdélenosti od prekaZek jsou nepfehledné, kdy? se snaZi zobrazit viechny vzdélenosti najednou.

Ill. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni, Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pfi obhajobé zdvéreéné prdce pfed komisi.

Student nastudoval, modifikoval a implementoval algoritmus Fizeni roje UAV pomoci modelu Boids. PGvodni i
modifikovany algoritmus v souladu se zadanim dikladné otestoval nejprve v simulaénim prostfedi Gazebo, poté
svou verzi otestoval i na redlnych strojich. Student piehledné interpretoval vysledky experimentd rGznych
kombinaci vlastnosti roje (s komunikaci inikového stavu i bez, vSichni vidi Gtoénika vs vidi pouze jeden élen roje
atd.) a dale porovnal plivodni Boids model se svou modifikovanou verzi. Vysledkem préce je otestovany a funkéni
algoritmus Fizeni niku roje pfed Gto¢nikem i v prostiedi obsahujicim prekazky.

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifika¢nim stupném A - vyborné.

Navrhuiji poloZit pfi obhajobé tyto otazky:
1. Co je ROS, z ¢eho se sklada a jak funguje? Staci jen obecné.
2. Jakym zptisobem jste zaclenil sv(j kéd do tohoto systému?

Datum: 21/08/2020 Podpis:
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