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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadan prameérné narocné
Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prdce.

Student se musel seznamit s metodami SLAM a s novymi softwarovymi nastroji. Ve svém reseni pouzil existujici
implementace dil¢ich algoritm.

SpInéni zadani splneno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce spliuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo spIinéno bez vyhrad.

Zvoleny postup Feseni Spl" E’iVIl)”

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody resent.

Pro soucasné mapovani a sebelokalizaci helikoptéry student zvolil a porovnal dvé metody zaloZzené na ICP, coz je pro danou
senzorickou konfiguraci vhodné reseni.

Odborna troven B - velmi dobre

Posudte uroven odbornosti zdveérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladui a dat
ziskanych z praxe.

Ocenuji podrobny matematicky popis pouzitych metod, ktery ale obsahuje nékolik mensich chyb a nepresnosti, jako
napfriklad chybéjici druhou mocninu a sumu u rozepsané minimalizované funkce f na strané sSest, nepresné rozdéleni metod
reseni ICP na ,Metodu rozkladu podle singularnich cisel“ a ,Metodu nejmensich ¢tvercd“ (obé metody resi problém
nejmensich c¢tvercd) nebo nejasné spojitosti mezi nékterymi rovnicemi.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace C _ dobi:.e

Posudte sprdvnost pouzivdni formdlnich zdpis( obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

S prihlédnutim k tomu, Ze je prace psana v cestiné, je jazykova Groven textu nizka. Text obsahuje mnoho gramatickych chyb
(chybéjici sloveso ve vété, neshoda padu u privlastku podstatného jména, neshoda podnétu s prisudkem, atd.), stylistickych
problému (napf. zmateéné michani rznych ¢asl), vagnich obratt, preklepd, a nékolik anglicisma (nap¥. ,offset”).
Matematicka notace (napfiklad rozliseni skalart, vektord, matic a mnozin) je nekonzistentni nékdy i v ramci jednoho
odstavce. Rovnice nejsou ¢islovany a chybi za nimi interpunkéni znaménka.

Vybér zdrojt, korektnost citaci C _ dob]‘_:.e

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuzivani studijnich materidl( k feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte vyber
pramend. 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
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zvyklostmi a normami.

V praci je citovano sedm referenci. U reference [5] chybi nazev periodika. Celkové povaZuji resersi a obsah citovanych
publikaci za prilis omezené obzvlast vzhledem k tomu, jak je dané téma v ramci robotiky Siroce i hluboce probadané. Chybi
prehled modernéjsich metod 2D SLAMu jako hector SLAM, a také Sirsi prehled obecnéjsiho oboru bezpilotnich letound.
Reserse mohla byt také rozsifena o dalsi relevantni ¢lanky popisujici napfiklad 3D SLAMy a 3D mapovaci metody (jako tfeba
LOAM nebo OctoMapa) a state-of-the-art vizualnich SLAMU (napf. ORB-SLAM).

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 vystupim, experimentdlni zrucnosti apod.

Mapa prostredi vhodna pro navigaci helikoptéry ma byt dle zadani soucasti vystupu navrzené metody, a mapa obsazenosti je
také pouzivana v ramci lokalizace, ale v praci je mapovani popsano jen minimalné. Neni jasné, jaka mapovaci metoda byla
pouZzita a s jakymi parametry. PriloZzené zdrojové kody nejsou zdokumentovany a na mém stroji se mi nepodafilo je
zkompilovat. Neni jasné, které ¢asti jsou soucasti studentova feseni, a které jsou zkopirované z referencniho kédu knihovny
MRPT.

Ill. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédeét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisl.

S pfihlédnutim k vyse zminénym komentarlim hodnotim predlozenou zavérec¢nou praci klasifikacnim stupném C -
dobre.

K praci mam nékolik doplnujicich otazek:

1. V kapitole 5 tvrdite, Ze podle vysledkd v tabulce 5.1 fungoval SLAM zaloZeny na ¢asticovém filtru lépe, neZ
ICP SLAM. V odkazované tabulce (a i podle grafli prezentovanych v kapitole 4) mé ale ICP SLAM
konzistentné lepsi vysledky. Jedna se o preklep, nebo zde uvazujete néjakou dalsi metriku, kterou v praci
neuvadite?

2. Jaké nedostatky a pfipadné moznosti pro zlepseni vasi metody jste identifikoval? Zamérte se na kontext
vyuziti vasi metody pro stabilizaci letounu.

3. Jak byste obecnéji vyresil problémy s naklony senzor( pfi pohybu letounu, které popisujete na str. 14 a
15?

Datum: 5.6.2023 Podpis:
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