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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primeérné narocné

Zadani hodnotim jako prdmeérné naroc¢né vzhledem k nutnosti navrhnout a zkonstruovat elektromechanické reseni jak pro
uchopovaci manipulator, tak samotnou bdji. Potencialné narocné;jsi délaji zadani az volitelné body 6 a 7, které student
rovnéz ve své praci adresuje.

Spinéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Zadani je vzhledem k jeho oteviené formulaci splnéno véetné volitelnych bodi. Vyhrady mam ke konkrétni
podstaté naplnéni, zejména u bodu 5 — Evaluace fesSeni, viz dalsi hodnoceni.

Zvoleny postup feSeni Castecné vhodny

Vzhledem k charakteru fesené ulohy a formulaci zadani povazuji Ondrejlv postup za ¢astecné vhodny. Sezndmeni se

s existujicimi technologickymi fesenimi, ivaha nad potencidlnimi riziky a z nich plynouci stanoveni pozadavkd, nasledny
navrh, vyroba a otestovani — v poradku. Co nepovaZzuji za vhodné je nedostatecna dokumentace a evaluace navrhovanych
feseni, a to jak v pribéhu stavby, tak po dokonceni zafizeni.

Odborna uroven E - dostatecné

Odborna uroven prace je bohuzZel velmi nizkd. Ondrej se v Uvodu prace rozsahle (vzhledem k celkovému poctu stran)
vénuje uvadeéni raznych prikladl a referenci tykajicich se UAV s manipuldtorem a méficich boji. Tuto sekci povazuji za
samoucelnou (v zadani tato pfimo poZadovana neni). Ondfej uvedené odkazy neuvadi do kontextu, nevysvétluje, ¢im se
inspiroval, a obecné zkratka pro¢ danou véc v praci zminuje. Naprosta vétsina ucinénych rozhodnuti a navrzenych feseni
je popsana v superlativech, nicméné bez uvedeni konkrétnich faktd (motor has ,,exceptional performance, protocol has
,well-defined packet structure, algorithm facilitated , precise and coordinated movements”...). Tato vagnost je podtrzena
absenci konkrétnich fyzikalnich hodnot. V praci jsou dvé rovnice (4.1), (4.2), tykajici se pfevodnich charakteristik méficich
sond. V rovnici (4.1) Ondrej popisuje interpolaci dvou referen¢nich méreni prfimkou a uvadi koeficienty rozepsané na 8
desetinnych mist, pfitom v pfedchozim odstavci zminuje, Ze pfesnost sondy je £0.2. Slabym ¢lankem je nakonec i sekce
Evaluace, kde Ondrej pouze popisuje jakési hybani manipuldtorem a pochvaluje si malou chybovost pfenosu zprav po
sériové lince pfi snizené frekvenci. V podstaté jedinou cennou informaci z celé sekce pak poskytuji 4 fotografie v obrazku
6.2, které dokumentuji Uspésny experiment vyzdvihnuti plovouci béje pomoci dronu.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace D - uspokojivé

Prace je psana srozumitelnou angli¢tinou bez vétsiho poctu gramatickych chyb. Stylisticky nevhodny je zpUsob uvadéni
referenci (This website [4] presents..., These two papers [13] and [14] present...). Prace je pomérné smysluplné
strukturovana, jakkoliv rozdélovani do podkapitol druhé a treti Urovné je mnohdy zbytecné (nejzietelnéji Sekce 5.1.1) a
vede na sekce obsahujici pouze jeden kratky odstavec, nebo jen jednu vétu. Rozsah prace bez obsahu a seznamu literatury
je 33 stran, z toho zhruba tfetinu tvofi obrazky a volné misto. Pfehnané mnoho textu je vénovano ,vypini‘, kdy se ¢tenar
opakované dozvida, co miZe ocekavat v nasledujici kratké sekci, popripadé opétovnému zmifiovani motivace a pozadavk(
a ujistovani, Zze navrh se fidil touto (¢asto uz opakované zminénou) motivaci.
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Vybér zdrojti, korektnost citaci C - dobie

V prdci je citovano 42 referenci, zhruba polovina na péti strandch prace v rdmci vyse kritizované reSerse v kapitole 2. Po4et
referenci povazuji vzhledem k rozsahu a faktickému obsahu prace za zbytecné vysoky. Prace pfitom cituje pouze 2 z péti
doporucenych zdrojli v zadani. Stylisticky nevhodné referencovani v textu vytykdm v pfedchozim bodé, samotny seznam
pouzitych zdrojl je formalné v poradku az na odlisny format jména autora u zdroje [27].

Dalsi komentafe a hodnoceni
Viz celkové hodnoceni.

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Ondrej fesil velmi prakticky orientovany problém — navrh a realizaci méfici bdje a pfipravku (ramene s klepetem),
za pomoci néjz bude mozné bdji uchopit, vytahnout z vody a prepravit vzduchem s vyuzitim existujici platformy
dalkové Fizené hexakoptéry. Pfevdiné mechanické a mechatronické vyzvy byly doplnény o navrh elektroniky a
software umoziujici ddlkové ovladani klepeta a udajné i elektroniky a software pro méreni, zpracovani dat a
komunikaci pomoci bdje. Dikazem zvladnuti je nékolik fotografii z Udajné Uspésného experimentu operatorem
fizené extrakce méfici boje z vodni hladiny.

Achillovou patou prace tedy neni samotny vysledek, ktery je dost mozna dobry, ale jeho dokumentace. Télo
prace je bohuzZel kompilaci dlouhé reserse neuvedené do kontextu, mnohonasobné se opakujicich Sroubovanych
formulaci popisujicich motivace a designové poZzadavky, neopodstatnéné pochvalného popisu zvolenych
komponent a postupl a obrazk( malé informacni hodnoty. Cokoliv se tyka samotné Ondfejovy ¢innosti, vlastniho
navrhu, vyroby, Uprav a testovani, je popsano velmi povrchné. Jeden ptiklad za vSechny: Zatimco vagnimu popisu
skvélych vlastnosti zvoleného servomotoru a komunikacniho protokolu jsou vénovany dvé strany textu, k popisu
navrzené ridici struktury a testovani pohybu stacily Ondrejovi cca tfi véty. Nakonec se v zavéru dozvime, Ze navrZeny
algoritmus umoznoval ,precizni a koordinované pohyby manipuldtoru’, o éemz mam (vzhledem k rozmériim a vdze
klepeta a maximdlnimu krouticimu momentu pouZitého servopohonu) silné pochybnosti. Zminéné (velmi ddleZité)
parametry jsem se zaroven v praci nedocetl, musel jsem prohleddvat reference.

Celkové na mé zprace Cisi Ondrejova snaha o vzneSené vyznéni a lakovani vysledku, ktery (pokud je
prezentovany celek opravdu funkcni) zadné lakovani nepotiebuje. Naopak by bylo zajimavé dozvédét se vice o
konkrétni implementaci, pfekonanych obtiZich, objevenych uskalich ndvrhu, moznych vylepSenich nebo tfeba tom
jak dobfe nebo $patné méfici bdje zaznamendva data a komunikuje.

V rdmci obhajoby bych pro Ondfeje navrhoval ndsledujici otazky:

1) Dokaze pouzity servomotor spolehlivé pohybovat ramenem s klepetem (v praci zminujete, Ze aktuovany
kloub usnadnuje vzlet a pfistani)? Pokud ano, dokaZze pohybovat s uchopenou bdjkou? Jaké byste na
zakladé experimentu navrhoval pfipadné Upravy?

2) Podle citovanych referenci to vypada, Ze vétsSina méficich bdji je pfipojena ke kotvicimu lanu — to by
predstavovalo komplikaci pro vyzvednuti pomoci UAV. Je mozZny provoz béje bez kotveni? Jaké je pfipadné
alternativni reSeni?

3) Vsekci 2.3 zminujete vysledek z citovaného ¢lanku, kde autofi tvrdi, Ze je kvadrakoptéra stabilnéjsi, kdyz je
manipulator upevnén svrchu, namisto zespoda. DokaZete tento mozna neintuitivni vysledek zd{vodnit?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném D - uspokojivé.

Datum: 5.6.2023 Podpis:
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