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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani pramérné narocné

Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zdvérecné prdce.
Narocnost prace je prilmérné narocna. Student se seznamil s existujicimi pristupy pro simulaci a ovladani drona, vytvoril
jeden algoritmus pro lokalizaci robotu s vyuZitim 2D lidaru.

SpInéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZzend zdvérecnd prdce splfiuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsitena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani povazuji za splnéné, mam jen vyhradu ke dosazenym vysledkdim a jejich popisu.

Zvoleny postup feseni castecné vhodn}‘

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody resent.

Student v praci navrhuje sv(j vlastni lokaliza¢ni algoritmus, ktery je ale pouze kombinaci existujicich postup(l z volné
dostupnych knihoven. Ziskany algoritmus porovnava s Hector lokalizaci, ktera dosahuje lepsich vysledkd, nez studentlv
algoritmus. Je tedy otazka, proc navrhovat sv(j algoritmus, kdyZ existujici algoritmus je lepsi? Pokud by student zalozil svoji
lokalizaci na vylepseni vysledk( Hector lokalizace, napfiklad kombinaci s pouZzitym ICP algoritmem, dosahl by
pravdépodobné lepsich vysledku.

Odborna troveri D - uspokojivé |

Posudte uroven odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladu a dat
ziskanych z praxe.

Prace je pojata jako prehled existujicich pristup(, které student zkoumal, nez vybral zavérecny pristup. BohuZel popisy jsou
velmi povrchni a i vybrany ICP algoritmus je popsan jen prehledové. ProtoZe student vyuzZival existujici nastroje, chybi mi v
praci popis jejich nastaveni, jakym zplsobem hledal vhodné konstanty pro algoritmy, jaka je ¢asova naroc¢nost algoritm.
Hlavni nedostatek prace vidim v tom, Ze neni dostatec¢né dlikladné prodiskutovano mapovani 2D lidaorvych map na 3D
mapova data. Lokalizace se pocita pouze ve 2D a rotace, ale mapa se vytvari v 3D, dokonce jako dvoupodlazni budova. V
praci neni popsano, jak se z dat sestavuje mapa a zda se vyuziva 1D Lidar smérujici dolG. V praci neni ani popsano, jak se resi
let v druhém patre, kdy 1D lidar ukazuje stejné hodnoty jako v prvnim patre.

Ani zhodnoceni vysledkd mi nepfijde jako vhodné. Student sice pfipravil mnoho grafl ohledné presnosti dosazenych
vysledkd, ale tyto pFesnosti nejsou dostate¢né komentovany (viz. Moje zavérecné otazky).

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace ‘B - velmi dobre ‘

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpist obsazenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Prace je psana anglicky, mirné jednodussim jazykem. Prace je rozsahla, nékteré pasaze by mohli byt i zkraceny, aby byl
vénovan prostor popisu vlastni prace studenta.
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Vybér zdroju, korektnost citaci ‘A -vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuzivani studijnich materidla k reSeni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramenti. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledku a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Upiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Prace je spiSe prehledova a cituje spravné viechny zdroje.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledk( zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuptim, experimentdlni zruénosti apod.
Praci celkové hodnotim jako uspokojivou hlavné z hlediska, Ze se studentovi podafrilo rozchodit cely systém, navrhnout
vlastni lokalizaéni algoritmus a namérit vysledky. BohuzZel si nejsem jisty dosazenymi vysledky. PouZit pro lokalizaci uvnitf
budovy pouze 2D lidar vede k velkym problém(m s objekty, které se vyskytuji pouze v nékterych vyskach, jako je nabytek a
lidé. Tyto objekty je robot schopen detekovat jen nékdy a jejich vliv na mapu je velmi rusivy. Student si zvolil prostredi, kde
kromé schodu se tyto objekty nevyskytuiji.

I1l. CELKOVE HODNOCENI{, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

Projevili se schody v presnosti lokalizace, robot preci neni schopen poznat, zda se schody vyskytuji v levé, nebo v
pravé casti budovy (nejsou zde jiné zachytné body pro lokalizaci)?

Nepochopil jsem vysvétleni chyby 1.5m na obrazku 4.14. Cim byl zptisoben skok v lokalizaci 1.5m pouze pro
algoritmus ICP+RANSAC?
Podobna otazka je i pro obrazek 4.8, ¢im byla zplsobena v ¢ase 25s chyba v Ghlu 2.5 rad?

Jak je moZné, Ze v obrazku 4.23 je v €ase 23s chyba ICP algoritmu 0.7m, kdyZ pfi porovnani na obrazku 4.11. je
maximalni chyba odhadem 0.3m? Jedna se o stejné prostredi, jde i o stejny let, nebo o jiny experiment? Jaka je
pak vypovidajici hodnota grafu 4.11, pokud to pfi jiném letu vychazi vyrazné rozdilné?

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném ‘D - uspokojivé. ‘
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