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PredloZena prace se zabyva ovladanim helikoptéry Ryze Tello z webového rozhrani s ohledem na
mozné automatické fizeni s vyuZitim obrazu z palubni kamery.

JiZ z tivodu prace je patrny styl psani prace, ktery odpovida spiSe popularné naucné literature, nez
oCekavanému technickému textu. PfestoZe jsou zminéna fakta mnohdy zajimava, aroven popsanych
detailti je nevyrovnana a jejich vztah k vlastni praci je diskutabilni. Ve tfeti kapitole prace prechazi
k vécnym technickym zéleZitostem, styl psani vSak zlistava neformélni s fadou hovorovych obratt.
Neformadlni a nepfesné vyjadfovani je misty na ikor srozumitelnosti textu.

Vlastni implementace ovladaciho rozhrani, a zptisob jejiho popisu je po vécné strance v poradku.
Narazil jsem jen na nékolik chybéjicich detaild jako je napf. frekvence posilani stavovych
informaci, nebo definice soufadného systému prikazi pro 1étani po trajektorii. Kéd studenta jsem
byl schopen bez vétSich problémii zprovoznit s vlastni helikoptérou. V tomto ohledu bych jen
doporucil diislednéji uvadét zavislosti na externich knihovnach na jednom misté.

Problém vidim v ziskani a zpracovani obrazu z kamery, které je poslednim bodem zadani prace. Z
textu prace je ziejmé, Ze propojeni aplikace s palubni kamerou se sice podatilo, ovSem s prodlevou
asi 10 sekund od sejmuti obrazku, coZ je pro jakékoliv fizeni nepouZitelné. Vzhledem k tomu, Ze se
s vysokou pravdépodobné jednd o dusledek vlivu vnitfni mezipaméti standardniho dekodéru
ffmpeg, domnivam se, Ze prodlevu by bylo mozné redukovat vhodnym nastavenim parametrt
fizeni na zakladé informaci z kamery. Text prace budi dojem, Ze pokud v obraze detekujeme
vyznamné rysy (napt. metodami SIFT nebo SURF), je moZné jich vyuZit k detekci prekazky pred
helikoptérou. Jak toho dosahnout, jsem se vSak z prace nedozvédel.

Po stylistické strance je prace v poradku. Veskeré citace s vyjimkou jedné jsou vSak bohuZel odkazy
na webové stranky. Rozsah prace sice odpovida kladenym pozadavkim, ovSem je vhodné zminit, Ze
velka cast textu priliS nesouvisi se zadanim prace.

Zadani prace povazuji za splnéné, ovSem s vyhradami predevSim k poslednimu bodu zadani, tj.
fizeni na zékladé obrazu z kamery. Je pochopitelné, Ze jeho jeho dlisledné vyreSeni by vyrazné
zvySilo komplexnost a narocnost zadani mimo ocekavany rozsah, nicméné prace by se mohla
zabyvat alespon teoreticky vhodnymi metodami pro vizualni navigaci helikoptér. S ohledem na
pripominky navrhuji praci hodnotit jako uspokojivou, tedy stupriem D.

Doplriujici dotazy:

1) Zadani prace specifikuje, Ze ovladaci aplikace ma byt vytvorena jako webové rozhrani. Z prace
jsem se vSak nedozvédél, z ceho vyplyva tento poZadavek. Pro¢ tomu tak je?

2) Jak je mozné vyuZit metody hledajici vyznamné rysy obrazu, jako jsou SIFT nebo SUREF, pro
detekci prekazek?

V Praze 10.6.2019

Jan Chudoba

oponent prace



