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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné ‘

Hodnoceni narocnosti zadani zavére¢né prace.
Zadani predpoklada, ze student vezme existujici algoritmus, rozSifi ho o moznost pouziti pro vice UAV
a experimentalné vyhodnoti jeho funkci.

SplInéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZena zavérecna prace splfiuje zadani. V komentari pfipadné uvedte body zadani, které
nebyly zcela splnény, nebo zda je prace oproti zadani rozSifena. Nebylo-li zadani zcela spinéno, pokuste se
posoudit zavaznost, dopady a pripadné i piic¢iny jednotlivych nedostatkd.

VSechny body zadani povazuji za spInéné.

Zvoleny postup feSeni \sprévny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody feSeni.

Postup feSeni hodnotim jako spravny.

Rozsifeni metody na vice UAV je vyfeSeno tak, Ze plvodni algoritmus pro jedno UAV je spustén na vice
UAV za predpokladu sdilené informace (struktura quadtree) a rozdélovani tkol(l mezi jednotliva UAV
probiha pfes oznacovani prozkoumanych (resp. pfidélenych) uzld stromové struktury. Lepsi
rozprostieni UAV po progledavaném prostoru by mohla zajistit metoda, ktera je dle autora popsana v
kap. 5.2 ur€ena k pfedchazeni kolizim, neni vSak jasné zda byla implementovana a pouzita.

Odborna uroven C - dobre |

Posudte uroveri odbornosti zavére¢né prace, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti
podklad(l a dat ziskanych z praxe.

Po odborné strance mam k préci urcité vyhrady.

Pfedné bych textu prace vytkl malou ndzornost ve smyslu toho, aby ¢tenaf pochopil jak metoda funguje.
Ne, Ze by to v praci chybélo, ale zplisob popisu mé jako ¢tenafe nechaval dlouhou dobu v nejistoté, zda
vS8e chapu spravné, pficemz nakonec jsem pro jistotu musel nahlédnout do ¢lanku s originalnim
algoritmem. Tento problém pfikladam tomu, Ze student mél sdm problematiku dobfe nastudovanou, ale
neuvédomoval si Ze pfipadny ¢tenaf fadu informaci mit nemusi.

Urdity problém vidim v navrZzené detekci objektll z hlediska toho, Ze znacky AprilTag jsou robustné
detekovatelné do néjaké maximalni vzdalenosti a mimo ni jiz nejsou detekovany viibec. Pokud vSak
chapu hlavni mySlenku pouzitého algoritmu spravné, tak je ur€en pro ulohy, kdy jsme schopni objekt
detekovat z rliznych vzdalenosti, ovsem s riiznou pravdépodobnosti podle vzdalenosti. Pfijde mi tak,
zda neni metoda pouzita za jinych podminek, nez pro jaké je uréena. Vhodnéjsi se proto mlize zdat
druh& metoda detekce sférickych barevnych objektl. Zajimavé vSak je, Ze proti mému ocekavani je
detekovatelnost oproti znackam AprilTag vyrazné horSi. Zde musim upozornit na odstavec 4.4, kde jsou
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uvedeny detekéni vzdalenosti obou metod, ovSem bez uvedeni velikosti detekovaného objektu, bez
¢ehoz Udaj nic nefika.

Urcity problém vidim i v navrhu a vyhodnoceni experimentd. Z experimentl vyplyva, Ze pouZiti vice
UAV Ulohu zrychli, ale zrychleni neni pfili§ velké, zejména v kontextu poctu UAV. Jako dlvod uvadi
student systém pro pfedchazeni kolizim, ktery UAV vzajemné blokuje. Zde se nabizi otazka, pro¢
neudélal i experimenty bez aktivniho vyhybani-se, coz by bylo v simulovaném experimentu nepochybné
realizovatelné. Tim by ziskal ur€ity optimisticky vysledek, ktery by viak o funkci metody pravdépodobné
vypovidal vic.

Druhou otéazkou je volba méfitka experimentd. Ctenai ma pocit (potvrzeny nahlédnutim do &lanku s
puvodnim algoritmem), Ze metoda je ur€ena pro prohledavani relativné rozlehlych prostredi (tedy
prostor mnohem vétsi, neZ je zorné pole zsnzord na UAV). Zde opét nardZim na problém, Ze v praci
chybi detailn&jsi popis experimentu, napf. velikost detekovanych objekt a zorny Ghel kamery, takze
vychazim z béznych realnych hodnot. Prostor 10 x 10 m by pak UAV méla bezpecné pokryt z jednoho
mista a pouZiti této metody a vice UAV se zda zbytecné.

Student dale predpoklada, Ze vyhoda metody by se vyznamnéji projevila pfi prohledavani vétsiho
prostfedi. V této souvislosti se nemohu nezeptat, pro¢ neudélal experiment na vét§Sim prostoru a své
tvrzeni nepodloZil daty, v simulatoru by to jisté nebyl problém.

V neposledni fadé upozorfuji, Ze v experimentalni ¢asti neni zminéno opakovani jednotlivych
experimentl. Pokud to znamend, Ze byl kazdy experiment proveden jednou, nelze vysledky povaZovat
za dostate¢né priikazné, nebot problém i konkrétni vysledky jsou nedeterministické.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobre

Posudte spravnost pouZivani formalnich zapist obsaZenych v préaci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Struktura a rozsah prace odpovida pozadavkdm. Anglicky jazyk je na pomérné dobré trovni.

Pomérné vaznou formalni chybou je vloZeni fady obrazk( nebo tabulek, které nejsou odkazany z textu
a nemusi tak byt jasnd jejich relevance k textu.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuZivani studijnich materiald k feseni zavérecné préce.
Charakterizujte vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovéite, zda jsou vsechny
prevzaté prvky radné odliSeny od viastnich vysledkt a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou
bibliografické citace Uplné a v souladu s citaCnimi zvyklostmi a normami.

Prace se zdroji a jejich citovani odpovida poZadavklm, citované prace jsou kvalitni a relevantni.

DalSi komentaFe a hodnoceni

Vyjadrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledkl zavére¢né prace, napi. k drovni teoretickych vysledkd, nebo
k drovni a funkénosti technického nebo programového vytvoifeného Feseni, publikaénim vystuptm, experimentaini
zrucnosti apod.
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Ill. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

Zadani prace bylo spIinéno. Hlavni téZisté odvedené prace spatfuji vimplementaci algoritmu podle
zadaného c¢lanku a experimentalnim vyhodnoceni. Pfes vySe uvedené vyhrady k experimentalni casti
mam za to, Ze se jedna o dobrou praci.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném [~ _ jopre.

Otazky k obhajobé:

1) Je validni moje domnénka, Ze metoda je uréena pro hledani objektd, které jsou s urcitou
pravdépodobnosti detekovatelné z velkého rozsahu vzdalenosti. MiiZete komentovat mou vyhradu k
pouziti znaCek AprilTag pro tento ucel?

2) MUZete se vyjadrit k vy$e uvedenym komentardim ohledné velikosti testovaciho prostoru a vlivu
systému pro pfedchazeni kolizim?

Datum: Podpis: Jan Chudoba
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