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Il. HODNOCENI{ JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné&jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavéreéné préce.

Zadanad uloha vyZadovala relativné obsahlé znalosti v oboru vizuélné-inercialni lokalizace. Pro integraci a porovnani
vybranych metod bylo potfeba porozumét, kromé principu konkrétnich metod, také principu pouZitych senzort a
zpracovani senzorickych dat. Déle bylo nutné se seznamit se specifiky lokalizace a Fidicich algoritmi pro UAV. Kv(li
velkému rozsahu préce pFi integraci, experimentalni verifikaci a nutnosti obsdhlych znalosti hodnotim zadani jako

viws

naroénéjsi.

Splnéni zadani spinéno

Posudte, zda predloZend zdvéreénd prdce spliiuje zaddni. V komentdri plipadné uvedte body zadani, které nebyly zcela

spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsitena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
_pfipadné i pFiCiny jednotlivych nedostatka. L

Zadani bylo bez vyhrad spin&no. Experimentélini &4st byla, navic nad ramec zadani, rozsitena o integraci algoritmd do

zpétné vazby UAV pro ovéfeni schopnosti algoritm{) UAV stabilizovat, coZ bylo velmi pfinosné pro dal3i projekty.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani price A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem Feseni aktivni, zda dodrioval dohodnuté terminy, jestli své Feseni probéiné konzultoval a
_zda byl na konzultace dostateéné pfipraven. Posudte schopnost studenta samostatné tviréi préce.

Student na problému pracoval s vysokou mirou samostatnosti a &asto konzultoval dosasené vysledky a dalsi postup.
PFedeviim je potieba ocenit studentovu iniciativu kontaktovat autory testovanych algoritm0 p¥i Feeni vzniklych
problémd. Dale se student v pribehu celého roku aktivné podilel na chodu laboratofe Multi-robotickych systéma.

Odborna tirover A - vyborné

Posudte iroveri odbornosti zdvéreéné préce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe. o .

Vybrané lokalizaéni algoritmy jsou state-of-the-art metody vyvinuté a puzivané $pickovymi robotickymi laboratofemi.
Student vybral vhodné metody na zikladé re3erée odborné literatury. Tyto metody poté porovnal v souladu se zavedenou
metodikou. Odbornost této préce proto hadnotim vyborng.

Formdlni a jazykova troveii, rozsah prace B - velmi dobf¥e

Posudte sprdvnost pouZivdni formdinich zdpisti obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strénku.

Jazykovd a formélni droveri je velmi dobra. Préce je ¢lenéna do logickych celkd a typograficky je taktéz na vysoké Grovni. |
_pFes men3i mnoistvi pfeklepil a gramatickych chyb se prace dobie ¢te a je srozumitelna,

Vybér zdrojii, korektnost citaci A - vyborné

VyjddPete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuZivéni studijnich materidld k Feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte

vybér prameni. Posudte, zda student vyuZil véechny relevantni zdroje. Ovéfte, zda jsou viechny pFevzaté prvky Fddné

odliSeny od viastnich vysledk( a uvah, zda nedoslo k porugeni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.
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Pouzitd literatura je citovana korektné. Student rederii odborné literatury porozumél problematice a dokazal ve velkém
mnoZstvi publikovanych lokalizaénich algoritmi vybrat vhodné kandidaty.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddfete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvéreéné prdce, napf. k uravni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
_funkénosti technického nebo programového vytvofeného feseni, publikaénim vystupim, experimentdini zruénosti apod. »

Student b&hem studia nad ramec své diplomové prace pomdhal s projekty ve skupiné Multi-robotickych systéma,

pfedevsim pak s organizacf letni Skoly IEEE RAS Summer School on Multi-Robot Systems.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shriite aspekty zdvéreéné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnocend.

Vysledky dosazené v pfedloZené praci hodnotim jako nadstandardni. Student dokdazal nastudovat danou
problematiku, vybrat vhodna Feeni a tyto pak pomoci komplexnich experiment( porovnat pomoci zavedenych
metodik pro analyzu lokaliza&nich algoritm jak v simulatoru, tak v komplexnich experimentech s redlnou UAV
platformou. V rdmci prace byl kladen daraz na srovnani pfesnosti algoritmi v zavislosti na konkrétni konfiguraci
(pozice kamery na UAV, snimkovaci frekvence, rozli$eni a letova vyska). Takové srovnani lokalizacnich algoritm
v publikované literatufe obvykle chybi, agkoli je velmi pfinosné pro robotickou komunitu, jelikoZz umoZnuje zvolit
optimalni konfiguraci pro konkrétni situaci. Student dale nad ramec své préce pfispival do nékolika dal3ich
projektl a podilel se na chodu skupiny Multi-robotickych systémd.

PfedloZenou zdvéreénou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.

Datum: 10.1.2020 Podpis:



Posudek oponenta diplomové prace
“Sebelokalizace bezpilotni helikoptéry pomoct
vizualné-inercidlni odometrie”

Autor préce: Jan Bednaf
Oponent: Tom4§ Krajnik

Cilem price bylo porovnani algoritmi vizudlni odometrie pro bezpilotn{
¢tyftulky. Student mél provézt resersi vhodnych metod a vybrat kandidéty pro
experimentslni posouzeni. Poté mél zizit vybér jejich nastaveni na zikladé ex-
perimentii v simuldtoru a tento ziiZeny vybér otestovat experimentem v redlném
prostiedi. Soucést{ zaddni préce byl i design a implementace metody tvarujici
napldnovanou trajektorii tak, aby tato zvysila pfesnost metod vizuslni odome-
trie.

Pfesto Ze zaddni je pomérné rozsahlé a obtizné, piedloZens prace zadéni
splfiuje vice nez uspokojivé. Ze struktury price je poznat, Ze student jednotlivé
technologické komponenty nutné k provedeni experimentii peclivé prostudoval,
pochopil jejich teoretické principy, vzdjemné vztahy a tGlohu v rdmci systému
pro autonomni UAV. Kromé& toho je ziejmé, ze pochopil i praktickd omezeni
jednotlivych senzorickych systémd, vzplyvajici z principu jejich funkce. Zpisob
vyhodnoceni experimentii navic ukazuje spravnost jejich ndvrhu — ackoliv byly
provedeny se znatnym pfedstihem, obsahovaly viechna data vhodné k posouzeni
pfesnosti a spolehlivosti vybranych algoritm.

Préce je napsans velmi dobrou angli¢tinou a a# na ob&asné pieklepy je velmi
dobfe ¢itelns. Nicméné, nékteré &dsti (napfiklad zptisob é&islovani podkapitol
tvodu, sekce popisujici nepouzitou kameru, chybégjic zvyraznéni nékterych hod-
not v tabulkdch 4.1 a 4.2, struktura kapitoly “Evaluation”, obsahujici kapitolu
o tvarovani trajektorie nebo nedefinované pojmy repeatability a precision v
kapitole 4.7.1 atd) bud{ dojem, Ze byla dokonéovéna ve spéchu. Také chybi ex-
perimentdlni ovéfen vlivu tvarovani trajektorie na kvalitu odhadu pozice UAV.
Dal#f mirnou slabinou je pomérné krétky tivod do aktudlniho stavu problema-
tiky, kdy autor sice poddv4 vjéet relevantnich metod, ale nerozvadi jejich vlast-
nosti a principy. Toto je kompenzovano detailnim popisem vlastnost{ pouzitych
(a nepouzitych) senzord, zpiisobu jejich kalibrace, metod pfedzpracovani je-
jich ddaju. Sekce popisujici porovnivané metody navic poukazuje na detaily,
které indikuji, Ze integrace téchto metody do systému umoznujiciho jejich ex-
perimentdln{ porovnén{ vyzadovala porozuméni jejich principiim a byla casové
ndroénd. Préce jako celek je velmi kvalitni a student prokizal schopnost fesit
obtfZzny problém systematickym, inZenyrskym zpiisobem.



I pfes vyse uvedené nedostatky navrhuji klasifikaci

A - vyborné.

K préaci mam nésledujici dotazy:
e Pro¢ se v praci popisuje kamera T265, kterd nakonec nebyla pouzita?

e Vzhledem k tomu, Ze v zdvéru se mluvi o problematickém nastaveni ex-
pozice a synchronizaci IMU zdvérkou, pro¢ student nepouzil kameru eCon
TARA, kterd by méla tuto mit a kterou laboratof skolitele disponuje?

e Hlavnim rozdilem mezi simuldtorem a redlnymi experimenty byla absence
Sumu IMU zpusobend vibracemi vrtuli. Bylo by moZné tento Sum v si-
muldtoru Gazebo simulovat?

V Al Khaznah, SAE, 25. ledna 2020 Tom&s Krajnik, oponent



