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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;si

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvérecné prdce.

Cilem prace je navrhnout model pro reprezentaci 3D dat z LiDARu. Vyvynout algoritmus pro robustni registraci méreni do
navrzeného modelu a odhad egomotion vozidla, na ktérém jsou senzory umistény. Nakonec by méli byt navrzené metody
otestovany na skute¢nych datech z testovaci jizdy. To vyZaduje hlubsi znalost pouzitého senzoru, sou¢asnych metod
pouzivanych k fesSeni obdobnych probléma, navrh a vhodné otestovani vlastniho reseni.

SpInéni zadani spinéno

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

Prace splnuje vSechny zadané cile.

Zvoleny postup rfesSeni spravny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Autor nejprve analyzuje standardné pouzivané reseni pro registraci LiDARovych dat a odhad egomotion. Je zminén
algoritmus ICP, pfidana hodnota Vizualni odometrie a jejich vyhody a nevyhody. Nasleduje popis navrzené metody a
experimenty na dvou datovych sadach. V pribéhu experimentl spravné reaguje na nastalé problémi a upravuje navriené
algoritmy.

Odborna troven B - velmi dobfie

Posudte troven odbornosti zavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat
ziskanych z praxe.

V praci jsou pouZity standardni postupy aplikované na tento relativné novy problém. Navrzena metoda registrace mapuje
mrak mérenych bodd do mrizky obsazenosti v roviné zemé. Nad kazdou mfizkou poté diskretizuje jednotlivé body do
histogamU. Tento pfistup je znacné zavisly na spravném odhadu roviny zemé. To se ukazalo pfi experimentech jako problém
a autor byl nakonec nucen vyrazné zjednodusit feSeni a misto vypoctu vysky bodu nad rovinou zemé pouziva pfimo
senzorem mérenou vysku v ose Z. Celkové je prace po odborné strance na velmi dobré urovni. Autor proved| resersi
pouZivanych metod, ve které posal jejich nedostatky a nasledné navrhl vlastni metodu, tu otestoval nékolika experimenty a
reagoval na problémi, které pfitom vznikly.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace A - vyborné

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Prace je psana anglicky a az na nékolik ojedinélich nestandardnich formulaci je po jazykové strance napsana vyborné. Stejné
tak ¢lenéni textu do jednotlivych kapitol a sekci je provedeno prehledné a prace se diky tomu velice dobfe Cte.
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Vybér zdroju, korektnost citaci B - velmi dobfie

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivani studijnich material( k resSeni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

V Uvodni ¢asti prace, ktera shrnuje soucana rfeseni autor cituje nékolik ¢lankd z odbornych konferenci a Casopisti. Citované
prace se zaméreuji zejména na ICP algoritmus a na kmbinaci vizdIni odometrie a LiDARu. Dale pak zmifiujé nékolik dalSich
pristupu vyuZivajici napfiklad Kalmanav filtr nebo Kinect. Vice prostoru by zaslouZila resSerse metod s podobnym pfistupem
jaky navrhuje autor. Po formalni strance jsou citace naprosto vporadku.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledku zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledku, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zru¢nosti apod.
VloZzte komentar (nepovinné hodnoceni).

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

Predlozend prace kratce shrnuje soucasné standardni feSeni studovaného problému registrace LiDARovych dat

s odhadem egomotion a zminujé jejich nedostatky. Autor navrhuje vlastni feseni, které je popsano ve treti
kapitole. Navriené feseni agreguje data ze vice senzorl a provede komenzaci pohybu, kterd vyrazné zpresni
odhad egomotion. Nasledné diskretizuje ziskany mrak bod pficemz spoléha na odhad roviny zemé a nasledny
vypocet vysky mérenych bodU. V poslednim kroku registruje mrak bod( do mapy a vypocita egomotion. Tento
postup hodnotim kladné a jevy se pomérné robustni. OvSsem odhad roviny zemé se pfi experimentech ukazal jako
obtizné fesitelny, ¢asto nebyl presny a zaslouzil by zlepseni. Experimenty na dvou datovych sadach prokazaly, Ze
navrzené rfeseni je funkcni a prace splnila zadané cile. Prace je psana anglicky na dobré jazykové Urovni a odborna
uroven je taktéz velice dobra.

PfedloZenou zavére¢nou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobre.

Otazky k obhajobé:

1) Experimenty byly provedeny na dvou kratkych zaznamech jizd. Zkousl jste testovat i na jinych datech?
Naptiklad na datach z KITTI databaze?

2) Vsekci4.6.1 se zminujete problém s jizdou do kopce. Jak by soucasné feseni jizdu do kopce zvladalo?
MuiZe i mensi zména sklonu vozovky zpUlsovoat néktery z problému ktery nastal pfi experimentech na
druhé testovaci sadé?

3) Jaka je ¢asova a pamétova narocnost navrzeného reseni? Je vhodné pro real-time vyuziti?

4) NeuvaZovali jste pouZit data z dalSich senzoru na testovaném vozidle pro zpfesnéni odhadu egomotion?
Napftiklad dat z Inertial Measurement Unit (IMU)?
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