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  Hodnocení: 

A – nejlepší; F - nevyhovující 

1. Splnění všech bodů zadání       

2. Vhodnost zvolené metody řešení       

3. Členění práce (kapitoly, podkapitoly, odstavce)       
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5. Úroveň jazykového zpracování        

6. Formální úroveň práce       

7. Kvalita zpracování teoretické části       

8. Kvalita zpracování praktické části       

9. Dosažené výsledky práce       

10. Přínos práce a její využití       

11. Spolupráce autora s vedoucím práce       

 

Výsledek kontroly plagiátorství: 
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Celkové hodnocení práce:       

Výsledná známka není průměrem výše uvedených hodnocení. Známku uvede vedoucí dle svého 

uvážení dle klasifikační stupnice ECTS:  

A – výborně, B – velmi dobře, C – dobře, D – uspokojivě, E – dostatečně, F – nedostatečně.  

Stupeň F znamená též „nedoporučuji práci k obhajobě“. 

Předloženou diplomovou práci doporučuji k obhajobě a navrhuji hodnocení 

A - výborně. 
V případě hodnocení stupněm „F – nedostatečně“ uveďte do připomínek a slovního vyjádření  

hlavní nedostatky práce a důvody tohoto hodnocení. 
 

Další připomínky, vyjádření, náměty k obhajobě práce (možno pokračovat i na další stránce): 

Práce formálně splňuje všechny body zadání. 

Student pracoval samostatně, pravidelně svůj postup konzultoval a informoval o dosažených 

výsledcích. Obzvláště vyzdvihuji snahu o získání co největšího množství obrazových dat a čas 

věnovaný práci v laboratoři. 

Teoretická i praktická část práce jsou zpracovány velmi detailně a srozumitelně. Výsledná knihovna 

nabízí širokou funkcionalitu, výrazně usnadní práci s roboty typu Kilobot na FAI UTB a má 

potenciál najít využití i v dalších podobných laboratořích na světě. 



 

Práci navrhuji k obhajobě s hodnocením A – výborně. 
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