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Il. HODNOCENI{ JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Cilem prace je formulace optimalizacni Ulohy pro tfibodovou techniku osvétleni scény s vyuzitim vzdusnych
bezpilotnich prostfedk(l. Zadani prace vyZzaduje nastudovani nejen samotné techniky, ale poZzadované metody
prediktivniho tizeni (Model Predictive Control — MPC) a zejména pak omezeni vyplyvajici z redlnych vlastnosti
pouzitych vzdusnych prostredkd. Proto hodnotim zadani jako naroc¢néjsi.

SpInéni zadani spInéno s vétsSimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Cilem zadani je formulace ulohy pro filmovani objektd, implementace metody vyhybani se prekazkam a rozsiteni
metody pro filmovani 3D objektl. Z textu prace neni zcela jasné, jakym zplsobem je zajisténo realné snimani
prekazek. Dale v textu prace autor zminuje (¢ast 6.2), Ze existuji metody, které jsou schopny uvazovat prekazky
libovolného tvaru. BohuZel vSak neuvadi Zadnou referenci na takové metody. Tvrzeni mi pfijde ponékud odvazné,
zvlasté pokud jsou prekazky definované kfivkou libovolného tvaru. Osobné povaZuji za vhodnéjsi zvolit
reprezentaci prekazek jako mnozinu diskli nebo mnoZinu Usecek. Dalsi obecné pouzivanou technikou jak pro 2D
tak zejména pro 3D, kterou v praci uvedena reprezentace nepostihuje, je trojuhelnikova mfizka nebo pfimé
pouziti mraéna bodl, napf. s vyuZitim knihovny FCL (Flexible Collision Library). Vlastnimu feSeni vyhybani se
prekazkam je vénovana pouze C¢ast 6.2 na pllku stranky 20. Navic s odkazem na jakousi segmentovanou mapu,
kterou autor v praci dale nediskutuje. V ndvrhu MPC sice vystupuje vzdalenost v optimaliza¢ni funkci, ale kromé
Casti 6.2 prace neobsahuje dalsi diskusi, jak jsou redlné prekazky detekovany a jakym zplsobem se pocita
nejkratsi vzdalenost. Nazev prace je stabilizace formace, v praci jsem vsak diskusi stabilniho chovani navrzenych
metod fizeni formace nenasel. Proto mam k splnéni zadani vyhrady.

Zvoleny postup fesSeni spravny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Vlastni postup navrhu feSeni je pfedepsan zadanim, tj. formulovat dlohu jako MPC. Na zdkladé struktury textu
mohu hodnotit zvolny pfistup zaloZeny na prvni realizaci a ovéfeni systému v simuldtoru a nasledné pfeneseni na
redlné roboty, coz je obecné sprdvny pristup pfi reSeni robotické ulohy. Experimenty vsSak byly pouZity
v omezeném scénari prlletu predem pfipravenych trajektorii a tak vlastné reseni formulované ulohy testuji
pouze c¢astecné a spise jsou zaméreny na ovéreni pouzitych modell a identifikovanych parametrd, nez na vlastni
metodu navrZzenou v bakalarské praci.

Odborna uroven E - dostatecné

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

Text prace je velmi obtizné citelny, prestoze formalné obsahuje vSechny ocekavané casti: jako jsou prehled
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existujicich pfistup(, definice problému, Uvod do jednotlivych metod a pak ¢asti vénuijici se stabilizaci formace.
Prehled existujicich pfistupd je velmi struény a v podstaté se redukuje jen na seznam publikaci vzniklych na
Feditelském pracoviéti bez vyrazné pridané hodnoty. Cast vénovanou definici problému povaZuji za
nedostatecnou. Vzhledem ktomu, Ze jiz vzadani je predepsana metoda MPC a také vzdu$né prostredky,
ocekaval bych spiSe formalni definici zdkladniho optimaliza¢niho kritéria. Z textu prace neni jasné, co vlastné
znamena vyreSeni Ulohy a za jakych podminek je uloha povaZovdna za vyreSenou. V dalSim textu se pracuje
s jednotlivymi fidicimi veli¢inami, u kterych postradam nazorny diagram a zavedeni os souradnych systému. Az
z dalSiho textu je mozné odhadovat, co které uhly znamenaji. Z textu prace také neni zcela jasné, kdy student
predpoklada pouziti kamerového stabilizatoru a kdy nikoliv. Z ¢3asti s vysledky pak uvadi pouziti fixné upevnéné
kamery. Popis tak plsobi zmatec¢né. Uvedené rovnice optimalizacnich funkci jsou sice dlouhé, ale o jejich dalSim
vyuziti si dovoluji silné pochybovat. S ohledem na chybéjici definici jednotlivych proménnych a jejich vztahu
k souradnym systémOm (robotu a kamery) je interpretace narocna. Domnivam se, Ze v existujici literature lze
najit priklad mnohem ctivéjsSich navrh( a popist. Za zasadni nedostatek povaZzuji naprosto chybéjici diskusi
stabilniho chovani navrienych reguldtord. V textu autor hojné pouZiva spojeni, Ze néjaka cast optimalizacni
funkce zajistuje néjakou ocekavanou vlastnost. Je to vsak spiSe souhra parametrd a vlastnosti konkrétni instance
problému. Diskuse Uplnosti algoritmu v praci chybi a autor téZ nezmifiuje co a jak se stane, kdyz neni feSeni
s pozadovanymi parametry nalezeno. Proto hodnotim odbornou Uroven dostatecné.

Formalni a jazykova uUroven, rozsah prace C - dobie

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Text prace je psan vanglictiné na relativné dobré uUrovni s ohledem na predpoklddanou zkusenost autora
s delsim textem. Chybéjici ¢leny nebo naopak cleny navic Ize prominout. Na druhé strané text obsahuje celou
fadu rovnic, které maji velmi podobné schéma a opakujici se ¢asti. Domnivam se, Ze zobecnéni zapisu a zavedeni
funkci pro minimalni vzdalenost robotu k prekdzkam nebo jinym robotim s uvaZovanim bezpecnostnisch
polomérd (které nejsou mimo jiné radné popsany a zavedeny) by zvySilo nejen prehlednost, ale také
srozumitelnost. Praci by zcela jisté prospéla tabulka s pouZitou notaci. V textu je nékolik nestastnych formulaci,
které snizuji srozumitelnost a pfinos textu, napf. ani pfi opakovaném cteni jsem nebyl schopen pochopit
odstavec pod rovnici (22). Prace obsahuje drobné preklepy v téckach a ¢arka v rovnicich, napf. strana 17. Také
povaZzuji za zavadéjici uvddét, Ze pouzité konstanty jsou popsany v tabulce 1 a 2, ve kterych jsou pouze hodnoty
jednotlivych parametr(. Jinak nadpis tabulky se zpravidla umistuje nad tabulku. Student zaménuje pojmy
experiment a simulace. V robotice je zpravidla zvykem oznacovat experimentalni vysledky jako vysledky, které
byly ovéreny s redlnymi roboty.

Vybér zdroju, korektnost citaci C - dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdani a vyuZivani studijnich materidli k feseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. 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 obsahuje celou fadu referenci, ovSem pouze nékolik malo referenci je korektné citovano. Vétsina
konferencnich prispévkl je uvedena bez Cisla stranek ve sborniku. U reference [36] neni zfejmé, Ze se jedna
o Workshop ¢i nikoliv. S ohledem na termin odevzdani price predpokladam, Ze v dobé finalizace prace uz bylo
znamo, zdali byl pfispévek pfijat ¢i nikoliv. Uvedeni ,expected” je matouci a neni jasné, zdali se jedna o pfrijaty
¢lanek, ktery bude publikovan, nebo o ¢lanek v pfipravé ¢i recenznim Fizeni.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napf. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplim, experimentdlni zruc¢nosti apod.

Z popisu realného experimentu neni zifejmé co presné a jak se testovalo. Jaky byl vyznam realného experimentu
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a jaky pfinos ma pro ovéreni navrzené stabilizace formace, kdyZ jsou roboty fizeny podél predem pripravenych
trajektorii. Dale je matouci, jakym zpUsobem je zajisténa vzadjemna vzdalenost robotl a robotl od prekazek.
Rovnéz neni jasné, jakym zplsobem souvisi filmovani ve vnitfnim prostfedi s pouZitim globalni lokalizace (GPS) ve
venkovnim prosttedni. Z textu neni jasné, zdali byl pouzit systém vizudlni relativni lokalizace, pokud ano, jak je
zajisténo, Ze jsou vzory pro lokalizaci vidét i v Seru. V celé praci postradam zminku o zplsobu vyhodnoceni fesené
ulohy, skoro to vyzniva, Ze libovolné nasviceni je povazovano za dostatecné.

1Il. 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 zavérecné prdce pred komisi.

Z textu prace je patrné a zejména z ¢asti prace vénované vysledkiim, Ze student feSeni prace vénoval nemalé usili.
Vlastni text a popis pouzitych metod je vSak velmi matouci a ne pfilis ¢tivy. Vzhledem k tomu, Ze mohu hodnotit
dosaZené vysledky pouze na zadkladé predloZzeného textu, povazuji praci spiSe za podprimérnou. Za zcela zasadni
povazuji nevhodné uvedeni problému, zavedeni jednotlivych symbol( a soufadnych systému, které je nutné
odhadovat az z dalSiho textu. Déle jsou v textu mixovany pristupy pro 3D a 2D a neni zcela jasné, kterou variantu
student aktudlné predpoklada. Text prace je tak velmi Spatné Citelny.

PredloZenou zdvérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném D - uspokojivé.
Pokud to bude moZné, rad bych, aby student pfi obhajobé reagoval na komentafe a otdzky z ¢asti ,Dalsi

komentare a hodnoceni,,.

Datum: 10.6.2017 Podpis:
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