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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocnéjsi

Zadanim prace bylo navrZeni a implementace metody pro vizuéIni lokalizaci mobilniho robotu v proménném prostfedi. Toto
téma vyZaduje tviiréi ¢innost pfi ndvrhu nového algoritmu ve velmi aktudlni vyzkumné oblasti dlouhodobé vizuaini lokalizace
a mapovani.

Spinéni zadani spinéno
VSechny body zadani byly splnény. Srovndni detektorl klitovych bodil a extraktord obrazovych deskriptord, stejné jako
navrh nékolika riiznych metod fedeni, bylo provedeno v rozsahu nad rémec zadani,

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani price B - velmi dob¥e

Autorka prace prokdzala samostatnost pfi implementaci metody a hledéni fegeni, rovn&s i pfi pfipravé textu prace.
Zpocatku byl pifstup studentky trochu pasivni a bylo tfeba velmi pfesné specifikovat konkrétnf dilci Gkoly, coZ mohlo byt
zapfitinéno tim, Ze pro autorku prace bylo téma vzhledem k jejim dosavadnim znalostem nove.

Studentka se praci vénovala pribéZné po cely semestr, postup konzultovala e-mailem formou progress reportl a Gastnila

se domluvenych setkéni.

Odborna droveri A - vyborné

Autorka prace se s metodami pocitacového vidéni a jejich aplikacemi v robotice setkala béhem svého studia jen velmi
okrajové. Velmi ocefiuji, Ze se s touto problematikou dokézala béhem kratkého obdobi seznamit samostatnym studiem
odborné literatury a pfipravila praci na vyborné Grovni.

Prace zahrnuje reer3i souvisejici literatury a zasazen metody do rémce souaného stavu pozndni, popis ndvrhu algoritmu
VROS a pfipravy experimentdini arény. Velmi detailné jsou zpracovdny metody detekce kli€ovych bod(i a extrakce
obrazovych deskriptoril, vEetné pfehledného srovndéni formou grafi. V préci je prezentovan navrh nékolika metod detekce
zmén pro dlouhodobau vizudini lokalizaci v proménném prostiedi, véetné srovnani a zhodnocenf jejich vysledkd v redlnych
experimentech.

Formalni a jazykova drovei, rozsah prace B - velmi dobfe

Préce je psdna v anglickém jazyce na velmi dobré Grovni s drobnymi chybami, zejména v uzivani ¢lend. Text préce je dobfe
strukturovén do nékolika Grovni kapitol a podsekci, po formélni strince je prace velmi dobfe zpracovana. Vlastni ilustrace
pouZité v praci jsou ndzorné a prehledné zachycuji podstatu jednotlivych procest a metod. Rozsah préce je odpovidajici.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - wborné
Reiderde souvisejici literatury v oblasti vizudIni lokalizace mobilnich robott v proménném prostiedi i v pfehledu detektor( a
extraktord je obsahld, zahrnuje relevantni zdroje a je zpracovéna dikladng. Reference jsou ve spravném formatu.

Dalsi komentéfe a hodnoceni
Studentka samostatné vytvofila vlastni ROS package implementujici popsanou metodu pro dlouhodobou vizudlni lokalizaci.
V rdmci préce pfipravila sadu pfehlednych, dobfe strukturovanych a komentovanych kéd( vEetné dokumentace.
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I1l. CELKOVE HODNOCENT A NAVRH KLASIFIKACE

Pfedmétem préce byl nivrh a implementace metody pro dlouhodobou vizuini lokalizaci mobilniho robotu
v proménném prostfedi. Autorka price spinila zadani v celém rozsahu, pFifem? prokazala samostatnost pfi
implementaci metody a pfipraveé textu préce, pfestoze se s problematikou b&hem svého studia detailnéji nesetkala.

Vzhledem kvySe uvedenému, a zejména s pfihlédnutim k peélivému a zodpovédnému pfistupu studentky,
predloZenou zavére¢nou préci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborna.

Datum: 7. 6. 2018 Podpis:

Ing. Erik Derner
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Préce se vénuje porovnavani obrazovych dat z kamery pro dlouhodobou
lokalizaci mobilniho robotu v ménfcim se prostiedi. Prace Je psdna anglicky.
jazykem na dobré tirovni. Obéas se vyskytuji chybéjici ¢leny nebo ne zcela
vhodna volba slov (napf. .to better results” misto .to improve results™).

Price je délena do 7 kapitol, jejich? élenéni by mohlo byt pfehlednéjsi.
Céstecné experimentalni vysledky se prolinaji s teoretickym popisem. Popis
experimentalniho prostfedi s popisem implementace. Obecné bych pfednost
popisu algoritmu v jednoduchém pseudokédu nez Je popisovat jako vydet
krok.

Na grafech i v tabulkdch chybi jednotky, takze neni mozné uréit, zda
robot ujel metry ¢i kilometry, nebo zda vypocet trval milisekundy nebo dny.
Zejména neni ziejmé, zda tihly jsou ve stupnich & radignech.

Studentka se zbyteéné vénuje interpolaci polohy robotu, kdy zcela ig-
noruje zpravy typu tf (transformation frame), které gmapping pouziva k
predani informace o pozici robotu v mapé (viz http:// wiki.ros.org/gmapping
zcela dole v sekei provided tf). Tato pozice je poskytovdna s dostateénou
frekvenci 58 Hz, jak je patrné z obrazku 3.4. Navic neni ziejmé, zda pro
interpolaci byly pouzity data z odometrie. Dle uvedenych obrizki se zd4,
ze odometrie poskytuje dostateéné pfesnd data. Nenf zcela Jasné, pro¢ ne-
byly pofizeny nové data, kdyz byla odhalena uvnedostatecnd etnost ziskand
pozice.

Dile nenf z textu ziejmé, zda takto interpolovana poloha je pouzZita jako
referen¢ni (ground truth). Pokud ano, jsou vypoéitané chyby uréeni pozice do
znacné miry zkreslené a vzhledem k tomu, 7e nikde nen{ uvedeno, jakou chybu
interpolace ma. nenf ani mozné uréit jak vyrazné toto zkresleni vysledku je.

Jako nejzavaznéjsi chybu price vidim chybéjici popis, jak je uréend odha-
dovand poloha (predicted position). Veskeré experimentalni vyhodnoceni se



o tuto odhadovanou polohu opir4. Nemohu tedy jako oponent posoudit, zda
studentka odvedla dobrou préci & nikoliv.

Jako nejpiinosnéjsi hodnotim ¢4st préce 3.5, kterd se vénuje vyhodnocen{
detektoru a deskriptort obrazovych piiznaki pro 1ilohu dlouhodobé lokali-
zace. Studentka v této édsti odvedla dobrou prici. Zejména se mi lib{ vyhod-
noceni na zékladé chyby repro Jjekee ruéné vybranych klicovych bodi. Trochu
mi chybi porovnén{ velkého a malého obrézkuy s ohledem na pfesnost (¢as je
celkem ziejmy) ve formé piehledné tabulky.

Otdzky k obhajohé:
e Jak je definovani odhadovana poloha (predicted position)?

e Jakd pozice (jak ziskans) je pousitd jako referen¢ni pozice (ground
truth)?

e Pro¢ nebyly poffzeny nové datasety s dostatetnou éetnost{ referenéni
pozice?
Vzhledem k vyse uvedenym vytk4m navrhuji préci hodnotit stupném

E dostatecné.

Déle bych nechal na zvdzen{ komise. zda nedat studentce pfilezitost praci

prepracovat, nebot dle mého nézoru m4 prace potencidl dostat mnohem lepsi
hodnoceni.

V Praze dne 30. 5. 2018 Ing. Karel Kognar Ph.D.



