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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERII

Zadani prumérné narocné
Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zdvérecné prdce.

Zadanie zahfna rézne pod oblasti robotiky, pricom celkova funkcénost riesenia je podmienena implementaciou algoritmu
pocitacového videnia, filtrovania dat, autonémneho riadenia robota a transformécii medzi siradnymi ststavami.

Splnéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splnuje 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 pric¢iny jednotlivych nedostatk.

Student po zoznameni sa s existujicimi metédami navrhol a implementoval systém vizualneho odhadu pozicie a sledovania
osoby. Systém bol testovany empiricky, a zaznam vysledkov ukazuje Ze rieSenie je funkéné, napriek urcitym nedostatkom,
popisanym niZsie.

Zvoleny postup feseni casteCné vhodny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody resent.

Student vyriesil zadanu Glohu formou detekcie umelej znacky, ktort sledovana osoba ponesie na sebe, konkrétne znacenie
WhyCon, ¢o povazujem za vhodnu volbu. Spracovanie tychto znaciek ale uz je menej vhodné. Hoci sa pre jednoduchost v
mhohych podobnych pripadoch pouziva model dierkovej komory pre odhad relativnej pozicie sledovaného objektu, obzvlast
pre vysoko Sirokouhlé kamery povaZzujem tento model za vyslovne nevhodny. Predovsetkym vedie k nepresnym odhadom v
okrajoch obrazu, ako student sdm poznamenal. Narovnavanie skreslenia objektivu v tomto pripade viedlo k znizenému uhlu
zaberu orezanim, ¢o taktiez nebolo nutné. Rozumiem, Ze systém detekcie WhyCon s tymto modelom pracuje, pre budicnost
ale odpourtcam v tychto pripadoch prispdsobit odhad polohy znacky modelu priamo pre Sirokouhlé kamery, napr. v
systéme OCamCalib (Davide Scaramuzza, ETH Zurich).

Pozitivne hodnotim prekladanie detekcii Hermitovskymi krivkami, ale uz napriklad obrazok 5.3 ukazuje, Ze tento postup je
citlivy na vac¢sie nahodné chyby (,outliers”), ktoré pouzita filtracnd metdda nie vidy odstranila. Prave v tejto Glohe by bol
prospesny Kalmanov filter, ktory je v teoretickej ¢asti popisany, ale nepouziva sa tu.

Riadenie samotného robota spociva v natacani sa k ,cielovému bodu" a nastavenim doprednej rychlosti na zaklade
vzdialenosti k poslednému bodu estimovanej trajektérie osoby. Ziskavanie ,cielového bodu“ nie je v praci dostatocne
popisané. Zo zdrojového kédu sa zda Ze ide o najblizsi bod trajektorie vzdialeny viac nez 0.3 m.

Nie je vysvetlené preco robot nie je natadcany priamo k najnovsSiemu bodu, z ktorého je urcena dopredna rychlost, kedZe
toto by bol postup ktory, jako je uvedené v casti 1.2.4, je uzivatelmi preferovany.

Naznacuje sa tu tiez, Ze detekcie a trajektorie st prepocitavané do globalnych saradnic, z ktorych potom robot urcuje svoje
spravanie. Toto vedie k zhorseniu presnosti s narastajliicou chybou odometrie. Ale ciel bol detekovany kamerou priamo na
tele robota, takze tento krok nie je nutny - cielové body by mali byt vypocitavané v lokalnych stradniciach robota, ¢o by
tento problém potlacilo, kedZe su v sledovani pouzivané len kratkodobé trajektérie.

Odborna troven D - uspokojivé

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

Student sa v praci zoznamil so zakladmi principov z poéitacového videnia, spracovania signalu a riadenia ktoré pouzil v praxi.
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Viaceré metody ktoré ale zmienil neboli pouzité, hoci by to mohlo potencialne zlepsit praktické vysledky. Vo vseobecne bolo
zvolené rieSenie funkcéné, ale od absolventa magisterského Stadia by som moZno ocakaval komplexnejsie rieSenie. Na praci
ocenujem vyber znacky na zaklade empirického porovnania troch réznych typov. V praci student dékladne zhodnotil
vysledky svojich experimentov a poukazal na nich na slabiny vyvinutého systému z ktorych vyvodil moZnosti rozsirenia.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobre

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpist obsazenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Z formalnej stranky sa praca javi pomerne dobre spracovana, az na nasledujlce pripomienky: podoborazky, ako napriklad
5.3(a) st niekedy umiestnené na inej strane nez ich hlavny popisok, ¢o robi zaznam z experimentov znacne neprehladnym.
Rozhodne postradam pri tomto type prace v prilohe videodokumentaciu experimentov. Ta by jednak dodala grafom
trajektorii chybajlicu ¢asovl informaciu, a jednak by poskytla moznost analyzovat chybné detekcie znacky ktoré sa objavili.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavdni a vyuZivani studijnich materidl( k feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte vybér
prament. 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.

Nemam namietky.

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 vystuplm, experimentdlni zruc¢nosti apod.

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

V prdci student preukdzal schopnost aplikovat ziskané znalosti v praxi. Implementoval tu rieSenie, ktoré ulohu
autonémneho sledovania osoby spifia, ale s pouzitim len zdkladnych prostriedkov ¢o viedlo k zhorsenym
vysledkom, napriklad k odklonu od sprdvneho sledovania. Pokrocilejsie prostriedky ktoré boli zmienené v
teoretickej ¢asti mohli byt aplikované.

Otdzky:

-MéZete objasnit preco sa pouZiva iny bod odhadovanej trajektdrie pre riadenie natocenia nez na riadenie
doprednej rychlosti?

-Aké senzory by bolo mozné pouzit na spresnenie odhadu polohy znacky, alebo pripadne na odstrdnenie chybnych
detekcii?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném D - uspokojivé

Datum: 06/03/19 Podpis:
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	Zadání
	Hodnocení náročnosti zadání závěrečné práce.
	Zadanie zahŕňa rôzne pod oblasti robotiky, pričom celková funkčnosť riešenia je podmienená implementáciou algoritmu počítačového videnia, filtrovania dát, autonómneho riadenia robota a transformácii medzi súradnými sústavami.
	Splnění zadání
	Študent po zoznámení sa s existujúcimi metódami navrhol a implementoval systém vizuálneho odhadu pozície a sledovania osoby. Systém bol testovaný empiricky, a záznam výsledkov ukazuje že riešenie je funkčné, napriek určitým nedostatkom, popísaným nižšie.
	Zvolený postup řešení
	Posuďte, zda student zvolil správný postup nebo metody řešení.
	Študent vyriešil zadanú úlohu formou detekcie umelej značky, ktorú sledovaná osoba ponesie na sebe, konkrétne značenie WhyCon, čo považujem za vhodnú voľbu. Spracovanie týchto značiek ale už je menej vhodné. Hoci sa pre jednoduchosť v mhohých podobných prípadoch používa model dierkovej komory pre odhad relatívnej pozície sledovaného objektu, obzvlášť pre vysoko širokouhlé kamery považujem tento model za výslovne nevhodný. Predovšetkým vedie k nepresným odhadom v okrajoch obrazu, ako študent sám poznamenal. Narovnávanie skreslenia objektívu v tomto prípade viedlo k zníženému uhlu záberu orezaním, čo taktiež nebolo nutné. Rozumiem, že systém detekcie WhyCon s týmto modelom pracuje, pre budúcnosť ale odpourúčam v týchto prípadoch prispôsobiť odhad polohy značky modelu priamo pre širokouhlé kamery, napr. v systéme OCamCalib (Davide Scaramuzza, ETH Zurich).
	Pozitívne hodnotím prekladanie detekcii Hermitovskými krivkami, ale už napríklad obrázok 5.3 ukazuje, že tento postup je citlivý na väčšie náhodné chyby („outliers“), ktoré použitá filtračná metóda nie vždy odstránila. Práve v tejto úlohe by bol prospešný Kálmánov filter, ktorý je v teoretickej časti popísaný, ale nepoužíva sa tu.
	Riadenie samotného robota spočíva v natáčaní sa k „cieľovému bodu“ a nastavením doprednej rýchlosti na základe vzdialenosti k poslednému bodu estimovanej trajektórie osoby. Získavanie „cieľového bodu“ nie je v práci dostatočne popísané. Zo zdrojového kódu sa zdá že ide o najbližší bod trajektórie vzdialený viac než 0.3 m.
	Nie je vysvetlené prečo robot nie je natáčaný priamo k najnovšiemu bodu, z ktorého je určená dopredná rýchlosť, keďže toto by bol postup ktorý, jako je uvedené v časti 1.2.4, je užívateľmi preferovaný.
	Naznačuje sa tu tiež, že detekcie a trajektórie sú prepočítavané do globálnych súradníc, z ktorých potom robot určuje svoje správanie. Toto vedie k zhoršeniu presnosti s narastajúcou chybou odometrie. Ale cieľ bol detekovaný kamerou priamo na tele robota, takže tento krok nie je nutný – cieľové body by mali byť vypočítavané v lokálnych súradniciach robota, čo by tento problém potlačilo, keďže sú v sledovaní používané len krátkodobé trajektórie.
	Odborná úroveň
	Posuďte úroveň odbornosti závěrečné práce, využití znalostí získaných studiem a z odborné literatury, využití podkladů a dat získaných z praxe.
	Študent sa v práci zoznámil so základmi princípov z počítačového videnia, spracovania signálu a riadenia ktoré použil v praxi. Viaceré metódy ktoré ale zmienil neboli použité, hoci by to mohlo potenciálne zlepšiť praktické výsledky. Vo všeobecne bolo zvolené riešenie funkčné, ale od absolventa magisterského štúdia by som možno očakával komplexnejšie riešenie. Na práci oceňujem výber značky na základe empirického porovnania troch rôznych typov. V práci študent dôkladne zhodnotil výsledky svojich experimentov a poukázal na nich na slabiny vyvinutého systému z ktorých vyvodil možnosti rozšírenia.
	Formální a jazyková úroveň, rozsah práce
	Posuďte správnost používání formálních zápisů obsažených v práci. Posuďte typografickou a jazykovou stránku.
	Z formálnej stránky sa práca javí pomerne dobře spracovaná, až na nasledujúce pripomienky: podoborázky, ako napríklad 5.3(a) sú niekedy umiestnené na inej strane než ich hlavný popisok, čo robí záznam z experimentov značne neprehľadným.
	Rozhodne postrádam pri tomto type práce v prílohe videodokumentáciu experimentov. Tá by jednak dodala grafom trajektórii chýbajúcu časovú informáciu, a jednak by poskytla možnosť analyzovať chybné detekcie značky ktoré sa objavili.
	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.
	Nemám námietky.
	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.

