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1II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani lehei

Hodnoceni ndroc¢nosti zadani zdvérecné préace.

Jedna se o lehdi zadani, které si klade za Ukol vyvinout uzivatelské rozhrani pro mobilni telefon s
iOS pro ovladani helikoptéry vybavené robotickym operac¢nim systémem ROS ve venkovnim
prostredi a uvnitf budov pro inspekéni Glohy. Moduly ROSu a samotné algoritmy ovlddani byly
vyvinuty v laboratori Multi-robotickych systém{ a nejsou predmétem zadani této prace. Ovladani
pomoci vyvinutého uzivatelského rozhrani mélo byt otestovano v simulaci a na redlném stroji.

Spinéni zadani splnéno s vétsimi vyhrada

Posudte, zda predlozena zdvérecna préace splriuje zadéani. V komentéri pripadné uvedte body
zadani, které nebyly zcela splnény, nebo zda je préce oproti zadani rozsifena. Nebylo-li zadani
zcela splnéno, pokuste se posoudit zavaznost, dopady a pripadné i pri¢iny jednotlivych
nedostatkd.

Bohuzel musim konstatovat ¢astecné nesplnéni nasledujicich bodl zadani:

2. Design and implement an iOS application for basic UAV control by iPhones (joystick, setting GPS
points, displaying a UAV telemetry - position estimation, battery status, data from selected
onboard sensors) - Chybi jakakoli informace o stavu baterie UAV ¢i udaje z dalSich
senzoru. Chybi zobrazeni trajektorie UAV pFimo v aplikaci. Ovladani pomoci joysticku
sice bylo naimplementovano, ale kvuli idajné pomalosti SSH spojeni neni v sou¢asném
stavu implementace pouzitelné. Tato latence neni v praci podlozena daty a
analyzovana. Nepouzitelnost tudiz neni v praci fddné odivodnéna.

3. Verify the application in Gazebo and with a real platform in outdoor conditions. - Nastavovani
GPS bodu trajektorie z Google map vsak nebylo verifikovano v simulaci kvuli udajné
Spatné podpore ze strany simuldtoru. Toto se nezaklada na pravdé, Gazebo ma GPS
plugin pro pfimé nasazeni GPS koordina¢niho systému.

4. Design and implement an iOS application to setup and control an inspection/monitoring task. A
user submits a sequence of points of snapshots and camera orientations in these points and the
application returns a collision-free path in a known map. The user can edit the obtained path and
confirm its execution. - Vyvinuta aplikace umoznuje vizualizaci 3D pointcloudu
reprezentujiciho vnitfek budovy ve 2D vrstvach pfi pohledu shora pro snazsi orientaci.
V téchto vrstvach uzivatel mGze manualné zadat body trajektorie pro UAV, stejné jako v
Google maps pro venkovni nasazeni. Nicméné student vibec nefesi ani nediskutuje
orientaci UAV a optimalizaci trajektorie pro snimani zabéra z dronu a vyhybani se
prekazkam.

5. To verify the inspection/monitoring application in Gazebo in scenarios of warehouse monitoring
and inspection of historical buildings [3,4]. To verify the application with a real platform in outdoor
conditions. - Tento bod prace nebyl podle kapitoly Experiments vubec realizovan.
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Zvoleny postup reseni ]sprévny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody resen.
Zvoleny postup praci byl spravny, student se cestou musel potykat s fadou mnohdy zbytecnych
potizi. Nékteré se mu povedlo vyresit, nékteré byly nad jeho sily (Virtualizace, SSH spojeni atd.)

Odborna droven E - dostate&né&

Posudte uroveri odbornosti zavérecné préce, vyuZziti znalosti ziskanych studiem a zodborné
literatury, vyuZiti podkladi a dat ziskanych z praxe.

Student prokazal obstojnou orientaci v ekosystému vyvoje aplikaci pro i0S, ktery byl srozumitelné
popsan. Student prokazal znalost a orientaci v programovych modulech, které dokazal vhodnym
zpUsobem napojit do funkéniho celku. Bohuzel je z prace zfejmé, Ze orientace v dalsich ¢astech

v v/

Rozsah préace je spiSe mensi. Danéa problematika by zaslouzila jisté partie vice rozvést a popsat.
Jedna se zejména o:

- Popis samotného dronu, senzord, zpracovani dat na palubé

- Popis Robotického Operacniho Systému ROS

- Popis vyuzivaného rozhrani ROSu pro ovladani dronu

- Popis funkci ROSovského baliku UAV_core vyvinutého skupinou Multirobotickych systém

- Popis tvorby a vysledné podoby ovlddacich prikazt UAV

Diskuse pouzitych postupd, vlastnich ¢innosti studenta, problém@ a zejména experimentd neni
dostatec¢na. Postradam napriklad:

- Technicky popis zplisobu SSH spojeni, popis problém{ a postup jejich reseni

- Grafické vystupy dokladajici spravnou funkci ovlddaciho rozhrani, zejména pro indoor operace,
tedy napr. pfechazeni mezi jednotlivymi vrstvami pointcloudu a ovlddani UAV bé&hem inspekci

- Odhad slozitosti a dlikaz spravné funkce navrzeného filtra¢niho algoritmu pro redukci poc¢tu bodd
pointcloudu reprezentujiciho vnitfek budovy

- Popis vlastni implementacni ¢innosti. Z prace neni zfejmé kolik Usili tomu student vénoval a kolik
kédu je pouhé prepouziti knihoven.

- Data a Sirsi diskusi provedenych experimentd a jejich priibéhu. Neni zfejmé jakou mérou se na
nich student sam podilel.

- Popis a $irsi diskuse dlvod{ selhani u nerealizované simulac¢ni ¢asti zadani.

V praci se nachazi nékteré drobné faktické chyby:

- Student tvrdil, Ze drony pro FPV zdvody maji naprfimo ovlddané motory. Nemaji, motory jsou
regulovany kazdy zvlast stabiliza¢ni jednotkou.

- VirtualBox Udajné nema podporu 3D akcelerace, coz neni pravda.

Nékteré chyby maji ovsem primy vliv na kvalitu prace:

- Latence SSH spojeni

- Neni pravda, ze Gazebo nepodporuje GPS koordinaty.

- Studentem navrzeny algoritmus pro redukci poc¢tu bodU pointcloudu vzdy smaze nékolik prvnich

bod{ které dostane na vstup. Je tedy zfejmé, Ze funguje jen diky velkému poctu bodl pointcloudu.
- Trajektorie na screenshotech z aplikace a z telemetrie realného UAV si neodpovidaji. Nemaji tedy
vypovidajici hodnotu o spravné funkci.

Nékteré partie prace jsou nadbytelné, protoze do vysledného reSeni nebyly zahrnuty a nejsou ani
predmétem zadani:

- Pomérné obsdhlé porovndani iOS vs Android

- UIBezierPath
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Formalni a jazykova uroven, rozsah prace E - dostate¢né

Posudte spravnost pouzivani formdlnich zapisti obsaZzenych v préaci. Posudte typografickou a
jazykovou stranku.
Po formalni strdnce prace spliiuje vsechny ndlezitosti. Obsahuje abstrakt, zdvér a je vhodné
¢lenéna do kapitol.

Student se nicméné celou dobu potykd s anglickym jazykem. Véty ¢asto nemaiji spravny slovosled,
obcas z nich kromé ¢lend vypadne i celé slovo. Nékterym ¢astem prace se dé obtizné rozumét. Tu
a tam jsou i po sobé jdouci véty v pfimém rozporu, coz je matouci.

Priklad:

Student implementoval ovladani pres joystick a pres google mapy, ale pise: ,In simulator were
tested both implementations of navigation. Google maps are very useless in a simulator because
the coordinations accords to real GPS positions and it can not be practically tested in a simulator.*”

Vybér zdroju, korektnost citaci B - velmi dobfe

Vyjadrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuzivani studijnich material( k reseni zavérecné
prace. Charakterizujte vybér pramend. Posudte, zda student vyuZzil vSechny relevantni zdroje.
Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné odliseny od vlastnich vysledk( a dvah, zda nedoslo
k poruseni citalni etiky a zda jsou bibliografické citace Uplné a v souladu s citacnimi zvyklostmi a
normami.

Student vybral relevantni zdroje, vétSinou webové, které s vyjimkou quick sort algoritmu vzdy
naprosto korektné citoval.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjadrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledk( zavérec¢né prace, napr. k trovni teoretickych
vysledkd, nebo k trovni a funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni,
publikacnim vystupdm, experimentalni zru¢nosti apod.

Student pouzil obrazky mensiho formatu, ktery snizuje prehlednost prace.
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11l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zavérecné prace, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte
pfipadné otazky, které by mél student zodpovédét pri obhajobé zavérecné prace pred
komisi.

Prace predklada aplikaci pro telefony iPhone s iOS, ktera umoznuje ve venkovnim prostredi
za vyuziti Google map vyslat UAV vybavené robotickym operacnim systémem po trajektorii,
kterou uzivatel definuje manudlini selekci GPS koordinatl z Google map. UAV poté leti od
bodu k bodu v poradi, ve kterém byly body zadany. Pro vnitfni pouziti aplikace teoreticky
funguje stejné, jen uzivéa lokalniho koordinacniho systému.

Musim bohuzel konstatovat, ze aspekty jako spolehlivost a funkcionalita aplikace a celého
ROSovského ovladaciho systému bohuzel nebyly radné popsany. Nebyly ani fadné
otestovany v simulacnim prostredi, jak bylo pozadovano. Uloha inspekce vnitfnich prostor
budov nebyla vyreSena ve smyslu zadani prace a nebyla otestovana ani v simulaci, ani na
readlném UAV. Prace se soustredi témér vyhradné na venkovni experiment, navic s velmi
omezenymi a nedostatecné diskutovanymi vystupy. Prace tudiz do urcité miry nesplfiuje
body 2-4 zadani. Bod 5 nesplnuje vibec.

Predlozena prace splnuje vSechny nélezitosti po formalni strance a je vhodné ¢lenéna do
kapitol. Jeji jazykova Uprava je vSak na velmi Spatné Urovni. Nékterym Castem prace se da
obtizné rozumét.

Student nicméné prokdazal schopnost samostatné prace, prokazal svou znalost
softwarového vyvoje pro iOS, prokdzal schopnost vyhledat a korektné pracovat se zdroji.
Student vyvinul znacnou snahu orientovat se v obsahlé problematice. Ackoli nesplnil jistou
¢ast zadani, vystupem prace je ¢astecné vyuzitelna funkcni aplikace a proto doporucuji tuto
praci k obhajobé.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném E - dostate¢nd. |

Navrhuji polozit pfi obhajobé tyto otazky:

1. Jaké byly problémy pri ovladani UAV pomoci joystickd s vyuzitim SSH spojeni a jak se je
povedlo vyresit? ProC bylo podle vas SSH spojeni pomalé?

2. Jak vypadaji a jakym zpUsobem jsou tvoreny prikazy pro UAV?

3. Jakym zpUsobem je rfeSena optimalizace trajektorie UAV a vyhybani se prekazkdm?

Datum: 06/05/18 POdpiS:
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