« ||CTU
a2

UNIVERSITY

POSUDEK OPONENTA ZAVERECNE PRACE

1 IDENTIFIKACNI UDAJE

Nazev prace: Frederik David Albl

Jméno autora: Algoritmus vice-objektového sledovani a filtrovani pézy v Ccasteéné po-
zorovatelném prostiedi

Typ préce: bakalarska

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka
Katedra/dstav:  Katedra kybernetiky

Oponent prace: Ing. Vladimir Petrik, Ph.D.
Pracovisté oponenta prace: IMPACT, CIIRC, CVUT

2 HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERII

e

Zadéani prumeérné narocéné

Cilem je zpracovavat jiz extrahované polohy a orientace objektu v ¢ase. Extrahovéni poloh z dat neni soucasti
préce, stejné tak jako aplikace trekovani v redlné aplikaci.

Splnéni zadani splnéno s vétsimi vyhradami

Cile prace nebyly vSechny splnény. Vhodné algoritmy byly prozkoumadany, vybrany algoritmus byl implemen-
tovan, ale nebyl funkéni a tudiz byl nahrazen jinym. Algoritmus nebyl testovan na redlnych datech.

Zvoleny postup reseni castecné vhodny

Navrzenad metoda, kterd kombinuje ¢asticovy filtr a asociaci dat, je zajimava a jeji spojeni je spravné. Zvoleny
postup FeSeni ale mé nékolik nedostatku, které jsou popsany nize.
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Odborna uroven E - dostateéné

Kalmantv filtr, ktery je popsdn v teoretické ¢dsti, obsahuje pieklepy, v rovnici (2.11) pfebyva clen @j;_1,
rovnice tak rozmérové nesedi. Matice pozorovani je jednou uvedena jako Casové invariantni a podruhé jako
¢asové proménnd. V sekci asociace dat je zavedena mnozina naméfenych hodnot jako UM, {z,j}, jednotlivé
symboly ale nejsou vysvétleny a neni mi jasné, co se timto znacenim mysli. V rovnici (2.16) se iteruje od 1 do
mnoziny, takovd iterace neddva smysl. V rovnici (2.18) je pouzit symbol u, ktery nebyl zaveden a asi mél byt
;. Vzhledem k tomu, Ze se jedna o prepis z literatury, jsou tyto chyby snadno odstranitelné a bylo by dobré
se jich vyvarovat.

Prace se casto odkazuje na funkce v knihovnach misto na relevantni ¢asti literatury. Neni v praci popsan efekt
dané metody, napf. je pouzita funkce apply_first_measurement, ale neni popsano, co tato funkce déla. Misto o
metodé se Casto mluvi o rozsifeni implementace konkrétniho skriptu, piipadné o potiebé zménit forméat dat.
Implementace filtru pro rotace je chybna. Kvaternion je popsén jako 4D vektor misto jako reprezentace
rotace. V préci byla oSetfena nejednoznac¢nost kvaternionu, ale nebyla oSetfena rychlost, a tudiz se pracuje s
4D rychlosti a vysledkem po integraci neni kvaternion. Neni jasné, jakym zptsobem je kvaternion zasumén.
Tabulka 5.6 udavé hodnoty parametru filtru pro orientaci v metrech misto radidnech.

Ve vyhodnoceni se vybraly nejlepsi parametry filtru, ale neni jasné, co nejlepsi znamena vzhledem k tomu, ze
jsou uvedeny dvé metriky, které se vyhodnocuji. Jednotky pro chybu orientace jsou znaceny ||q||2, coz neni
spravné. Velikost kvaternionu je vzdy rovnd jedné. Operace od¢itani neni pro kvaterniony definovana.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace E - dostatecné

V obrézku 1.1 chybi vysvétleni jednotlivych blokt. V tabulce 1.1 je uvedeno i matematické znaceni, které se v
praci nepouzivéd (napi. ¢tvrtd casova derivace). Nékteré obrdzky nejsou odkazovéany z textu.

V 1vodu je napsdno, ze systém bude komunikovat s robotem, ¢imz muze zakomponovat uidaje o uchopeni
apod., ale v praci se tato ¢dst vubec neuvazuje. Typografie v textu je Casto nespravnd, napi. ¢arky nejsou za
rovnicemi ale az na dal$im fadku, vektorové veli¢iny jsou obcas uvedeny tucné obcas ne, misto symbolu € se
pouziva e, pouziva se symbol konvoluce misto nasobeni, jednotky jsou psané kurzivou. Chybi popisek os grafu.
V préci je uveden text "POKUD ZBYDE CAS, VYTVORIT OBRAZEK”.

Vybér zdrojt, korektnost citaci C - dobre

Citace obsahuji odkazy na video navod. Je potieba citovat literaturu, ve které je metoda uvedena.

3 CELKOVE HODNOCENI

I pfes mnohé nedostatky popsané vyse se studentovi povedlo implementovat algoritmus pro filtrovani objektu na
zékladé zaSumélych dat. Navrzend kombinace ¢ésticového filtru a asociace dat je pfinosna a pfi spravné implementaci
by mohla byt pouzita v praxi pro ziskavani spolehlivych méfeni.

Otazky:
e Jak spravné integrovat tihlovou rotaci w € R? tak, abychom ziskali rotaci z mnoziny SO3?
e Jak spocitat chybu orientace v radidnech mezi dvéma rotacemi z mnoziny SO3?7

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném E - dostatec¢né.
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