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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani préimérné naro¢né

Hodnoceni ndrocnosti zadani zavérecné prace.
Student mél nastudovat a implementovat znamé algoritmy pro lokalizaci robotu z pozice znacek v
prostredi. Navrzené metody mél ovérit a vyhodnotit.

Splinéni zadani splnéno s mensimi vyhradam

Posudte, zda predlozend zdvérecna préace splriuje zadani. V komentari pfipadné uvedte body zadani,
které nebyly zcela splnény, nebo zda je prace oproti zadani rozsifena. Nebylo-li zadani zcela
splnéno, pokuste se posoudit zdvazZnost, dopady a pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.
Student navrhl dvé metody pro presné dokovani robotu. Bohuzel implementace obou metod
obsahuje nékteré nedostatky. Napfiklad druhd metoda by mohla byt implementovéna jesté Iépe s
vyuzitim detekce obrazcl i v jinych kameréach, nez v cilové kamere.

Obé metody byly otestovany v redlnych experimentech, bohuZzel se ale nepodarilo vyhodnotit, proc
je dosazend presnost horsi, nez predpokladdané vysledky,

Zvoleny postup reseni taste¢né vhodny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Zvoleny postup pro algoritmus s lokalizaci neni zvolen nejlépe. Vyuziti rovnice pfimky v tvaru
y=ax+b neni nejvhodnéjsi, vzhledem k problémidm s prfimkou rovnobéznou s osou y. PouZiti rovnice
ax+by=c, za predpokladu a?+b?=1, by umoznovalo v optimalizacnim kritériu brat rovnou vzdalenost
od hledanych vzorg.

Postup pro Algoritmus bez lokalizace ma problém v zjisténi GUhlové a dopredné rychlosti. Student
nalezne rychlosti vzhledem ke souradné soustaveé x,y a prevadi je na rychlosti dopredné a Uhlové
pouze primym pfrifazenim x - dopredna rychlost, y - Uhlova rychlost. Zde bych ocekaval vypocet
Uhlové rychlosti robotu nésledovany vypoctem doprfedné rychlosti.

Odborna uroven C - dobre

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

Dosazené vysledky v lokalizaci jsou velmi pravdépodobné ovlivnény zvolenou rovnici primky pro
optimaliza¢ni funkci. Problémem druhé metody je neodl@vodnéné michani Ghlové rychlosti s
rychlosti v kartézské souradné soustavé, které neni vhodné. Mozné to v zadanych jednotkach néjak
funguje, ale rozhodné to neni spolehlivé reseni.

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

Posudte spravnost pouZivani formalnich zapis( obsazenych v préaci. Posudte typografickou a
jazykovou stranku.
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Rozsah préace je na spodni hranici diplomové préce. Prace je psana v ¢estiné, presto se student
neodvazil prelozit nékteré terminy, napf. bearing-olny pfistup. | kdyz jsou vysledky podrobné
diskutovény v kapitole 4.3, presto bych uvital napf. u algoritmu bez lokalizace, jaké byly kone¢né
rozdily hodnot detekce vzorl v obraze, Ze se algoritmus zastavil i ve vzdalenosti 23cm od cilové
pozice.

Prace také trpi nedostatkem pri popisu proménnych v rovnicich. Napf. Rovnice 2.1 a 2.2 obsahuji 5
proménnych z nichz neni ani jedna popséna v textu, student pravdépodobné soudi, ze staci obrdzek
2.1. U rovnice 2.5 chybi, zda student pocita parametr b podle polohy kamery, nebo zjednodusené
predpoklada, ze b=0. Také by bylo spravnéjsi pouzit v téchto rovnicich index kamery.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZzivani studijnich materiali k reseni zavérecné
prace. Charakterizujte vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje.
Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné odliseny od viastnich vysledkd a tvah, zda nedoslo
k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Uplné a v souladu s citaénimi zvyklostmi a
normami.

Citace zdrojd je v poradku.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjadrete se k trovni dosaZzenych hlavnich vysledk( zavérecné préce, napr. k drovni teoretickych
vysledkd, nebo k urovni a funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni,
publikacnim vystupim, experimentalni zru¢nosti apod.

Zajimalo by mé, v kolika pripadech robot s algoritmem lokalizace nedorazil viibec do blizkosti cilové
pozice?

V programech neustdle prevadite Uhlové jednotky stupné na radidny a zpét, proc?

V zavéru kapitoly 4.3.5 piSete ,Za pouziti lepsiho reguldtoru by mozna mohl byt (algoritmus bez
lokalizace) i presnéjsi“. Mlzete vysvétlit, jak by reguldtor mohl zlepsit vysledky a presnost detekce
vzord? Neni ndhodou problém ve vyuZiti detekovanych momentt bez Gpravy jako pozadované
Uhlové rychlosti?

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrnte aspekty zavérecné prace, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte
pripadné otazky, které by mél student zodpoveédét pri obhajobé zaveérecné prace pred
komisi.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifika¢nim stupném D - uspokojivé. |

Datum: Podpis:
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	Zadání
	
	Hodnocení náročnosti zadání závěrečné práce.
	Student měl nastudovat a implementovat známé algoritmy pro lokalizaci robotu z pozice značek v prostředí. Navržené metody měl ověřit a vyhodnotit.
	Splnění zadání
	
	Student navrhl dvě metody pro přesné dokování robotu. Bohužel implementace obou metod obsahuje některé nedostatky. Například druhá metoda by mohla být implementována ještě lépe s využitím detekce obrazců i v jiných kamerách, než v cílové kameře.
	Obě metody byly otestovány v reálných experimentech, bohužel se ale nepodařilo vyhodnotit, proč je dosažená přesnost horší, než předpokládané výsledky,
	Zvolený postup řešení
	
	Posuďte, zda student zvolil správný postup nebo metody řešení.
	Zvolený postup pro algoritmus s lokalizací není zvolen nejlépe. Využití rovnice přímky v tvaru y=ax+b není nejvhodnější, vzhledem k problémům s přímkou rovnoběžnou s osou y. Použití rovnice ax+by=c, za předpokladu a2+b2=1, by umožňovalo v optimalizačním kritériu brát rovnou vzdálenost od hledaných vzorů.
	Postup pro Algoritmus bez lokalizace má problém v zjištění úhlové a dopředné rychlosti. Student nalezne rychlostí vzhledem ke souřadné soustavě x,y a převádí je na rychlosti dopředné a úhlové pouze přímým přiřazením x – dopředná rychlost, y – úhlová rychlost. Zde bych očekával výpočet úhlové rychlosti robotu následovaný výpočtem dopředné rychlosti.
	Odborná úroveň
	
	Posuďte úroveň odbornosti závěrečné práce, využití znalostí získaných studiem a z odborné literatury, využití podkladů a dat získaných z praxe.
	Dosažené výsledky v lokalizaci jsou velmi pravděpodobně ovlivněny zvolenou rovnicí přímky pro optimalizační funkci. Problémem druhé metody je neodůvodněné míchání úhlové rychlosti s rychlostí v kartézské souřadné soustavě, které není vhodné. Možná to v zadaných jednotkách nějak funguje, ale rozhodně to není spolehlivé řešení.
	Formální a jazyková úroveň, rozsah práce
	
	Posuďte správnost používání formálních zápisů obsažených v práci. Posuďte typografickou a jazykovou stránku.
	Rozsah práce je na spodní hranici diplomové práce. Práce je psána v češtině, přesto se student neodvážil přeložit některé termíny, např. bearing-olny přístup. I když jsou výsledky podrobně diskutovány v kapitole 4.3, přesto bych uvítal např. u algoritmu bez lokalizace, jaké byly konečné rozdíly hodnot detekce vzorů v obraze, že se algoritmus zastavil i ve vzdálenosti 23cm od cílové pozice.
	Práce také trpí nedostatkem při popisu proměnných v rovnicích. Např. Rovnice 2.1 a 2.2 obsahují 5 proměnných z nichž není ani jedna popsána v textu, student pravděpodobně soudí, že stačí obrázek 2.1. U rovnice 2.5 chybí, zda student počítá parametr b podle polohy kamery, nebo zjednodušeně předpokládá, že b=0. Také by bylo správnější použít v těchto rovnicích index kamery.
	Výběr zdrojů, korektnost citací
	
	Vyjádřete se k aktivitě studenta při získávání a využívání studijních materiálů k řešení závěrečné práce. Charakterizujte výběr pramenů. Posuďte, zda student využil všechny relevantní zdroje. Ověřte, zda jsou všechny převzaté prvky řádně odlišeny od vlastních výsledků a úvah, zda nedošlo k porušení citační etiky a zda jsou bibliografické citace úplné a v souladu s citačními zvyklostmi a normami.
	Citace zdrojů je v pořádku.
	Vyjádřete se k úrovni dosažených hlavních výsledků závěrečné práce, např. k úrovni teoretických výsledků, nebo k úrovni a funkčnosti technického nebo programového vytvořeného řešení, publikačním výstupům, experimentální zručnosti apod.

