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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadany dkol vyiadoval relativné velky rozsah prace ve onji a expeﬁmentéini verifikaci. Také mnozstvi potfebnych znélosti,
zahrnujicich fizeni helikoptéry, zpracovéni senzorickych dat, estimaci stavu helikoptéry a praci se systémem ROS a
simulaénim prostfedim Gazebo, bylo velké.

Zadéni _ndrocnéjsi

SpInéni zadan spinéno

ey

Zadani bylo bez vyhrad spinéno. Experimentalni ¢ast prace byla navic nad rdmec zadani rozii¥ena o redlné experimenty,
které prokazali funkcionalitu navrhovaného Feseni, co? vyiadovalo vyrazné mnostvi dodateéné prace.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Student na problému pracoval samostatné v priib&hu celého roku a aktivné se podilel na chodu laboratofe multirobotickych
systémd. Student proaktivné pfistupoval k FeSenf viech bodii zadénl a samostatné navrhl a modifikoval simul4tor a redlnou
platformu pro provedeni prezentovanych experimentd.

Odborna troven _ — _ A - vyborné
Odbornou drover prace hodnotim vyborné. Student vhodné zkombinoval state-of-the-art pfistupy pro vyfedeni zadaného
ukolu.

Formalni a jazykova droveii, rozsah prace . B-velmidobfe
Jazykova a formalni drovei prace je velmi dobrd. PfestoZe se v textu vyskytuje malé mnostvi pieklep( a gramatickych chyb,
préace je ¢tiva a zajimava pro robotickou komunitu.

Vybér zdroji, korektnost citaci B - velmi dobie

PouZit literatura je citovdna korektn. Student si sdm dohledal a nastudoval problematiku. Pro 'pi"l'pédrhou publikaci vysledkd
préce bude nutné seznam literatury aktualizovat a zaméfit se na &lanky vydané v poslednf dobé, které fesi lokalizaci a
navigaci bezpilotnich prostfedk( v prostfedi bez GPS.

Dalsi komentéare a hodnoceni
Student béhem studia nad ramec své diplomové préce déle pFispél k vyzkumu provadéném na katedfe kybernetiky a stal se
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spoluautorem nékolika publikaci, které jsou v pFijimacim procesu:

[1] V. Spurny, M. Petrlik, V. Vonasek, and M. Saska, “Sampling-based motion planning algorithm for cooperative transport of
large objects by multiple unmanned aerial systems” International Conference on Intelligent Robots and Systems, 2018,
(Submitted to IROS 2018).

[2] M. Pecka, K. Zimmermann, M. Petrlik, and T. Svoboda, “Data-driven policy transfer with imprecise perception simulatjon”
2018, (Submitted to IROS 2018 with RAL option).

[3] P. Stepan, T. Krajnik, M. Petrlik, and M. Saska, “Vision techniques for on-board detection, following and mapping of
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moving targets” Journal of Field Robotics, 2017, (Submitted to the special issue on “MBZIRC 2017 - Challenges in
Autonomous Field Robotics”).

Déle student byl také vyznamnym Zlenem vitézného tymu FEL v soutéZi autonomnich helikoptér MBZIRC 2017.

11l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zdvéreéné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

vysledky dosazené v pfedloZené praci hodnotim jako nadstandardni. Student prokazal schopnost navrhnout komplexni
systém, Fadné je otestovat v simulacich a sdm proved! komplikované experimenty s realnou helikoptérou v rozsahu, ktery
dosud nenf b&zny ani ve vétginé velkych védeckych tymd. Nad rdmec své prace pfispival do nékolika dal3ich projektd,

asistoval ostatnim studentdm s experimenty a pomahal s publikacemi.

Piedlozenou zavérenou praci proto hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.
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Posudek oponenta diplomové préace
“Onboard Localization of an Unmanned Aerial
Vehicle in an Unknown Environment”

Autor prace: Matéj Petrlik
Oponent: Ing. Tom4s Krajnik, Ph.D.

Cilem predloZené price je realizace a experimentalni ovéfeni lokalizaéniho
systému pro multirotorovy létajici robot (UAV). Zamyslenym operaénim pro-
storem robotu jsou ¢lenité exteriéry a interiéry s hustym vyskytem piekazek (les,
vnitiek historickych budov), ve kterych je pouziti GPS problematické. Zakladem
metody je algoritmus, ktery dokiZe odhadovat pozici UAV na ziklads dat z
levného a lehkého laserového ddlkoméru.

Diky dobré struktufe a velmi dobré jazykové trovni je préce velmi dobie
gitelnd a je z ni zfejmé, Ze diplomant pii jejim Tesen{ postupoval velmi syste-
maticky a cilevédomeé. Namisto obsahlého piehledu existujicich piistupnt autor
vybird mensi mnozstvi nejvice relevantnich metod a princip jejich funkee po-
pisuje do detailu, podrobné diskutuje jejich vyhody a nevyhody a poté uvidi,
Jak jejich kli¢ové ideje zkombinoval do fungujiciho systému. Poté popisuje UAV,
pro které je systém uren a pokraéuje popisem implementovaného algoritmu,
ktery je pfedmétem préce, a jeho integrace do Fidiciho systému UAV. Déle po-
pisuje experimenty provedené v realistickém simuldtoru a v realném prostiedi. V
zdvéru préce systém zhodnoti. shrne vysledky a diskutuje mosné dalsi rozsffeni
systému.

V préici jsem zaznamenal dva drobné nedostatky. Prvnim Jje experimentdln{
zhodnocen{ pfesnosti lokalizace. To sice popisuje vysledky testi implemento-
vané metody a jejich dilgich fézi, ale neprovadi z4dné porovnani v jinym me-
toddm zaloZenym na zpracovani laserovych dat. Zpiisob vypostu chyby pozice
UAV navic nenf zcela v souladu s tim, jak se vyhodnocuji algoritmy souzasné
lokalizace a mapovéni. Pokud by autor pouzil zavedené metodiky, chyba lokali-
zace implementovaného systému by byla mnohem men&{. Druhym nedostatkem
Je drobnd chyba notace v kapitole 5.3, kde autor zatind popisem UAV jako
spojitého systému, ale poté prechdzi na popis diskrétn{, co? je mirné matouci.

Préce dokumentuje inZenyrsky pfistup studenta k danému problému a jez
ni patrné, Ze problematice porozumél a ze vysledny systém vyznamné zvySuje
schopnost UAV operovat v zamyslenych prostiedich. Kromé vlastni lokalizace
dokéze uvedeny systém také vytvifet mapy operainiho prostiedi a predevsim
vybavuje UAV schopnosti autonomnf navigace v nezndmém prostfedi. Price je
napsand v anglickém jazyce, coZ znacné zvysuje moznost jejtho vyuziti komu-



nitou zabyvajici se obdobnou problematikou. V pribéhu fefeni prace student
navic pfispél k nékolika publikacim [1, 2]. Cile préce tak byly nejen splnény, ale
ve znaéné mife piekonany. Pfes vyse uvedené drobné nedostatky tak navrhuji
préci klasifikovat zndmkou

A - vyborng.

Diplomanta bych se rdd zeptal na chybu jeho metody (experiment v kapitole
6.4), pokud se vylouéi nepfesnost potitetniho natoteni UAV.

Lady Elliot Island, Commonwealth territories, Tomas Krajnik
dne 03.06.2018 katedra potitatu
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