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1i. HODNOCEN( JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani priimé&rné nirotné
Hodnoceni ndroénosti zaddni zdvérecné prdce.
Ndroénost zadani je adekvatni pro bakaldfskou préci.

Spinéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda piedioZend zdvérecnd prdce splfiuje zaddnl. V komentdii pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zévaznost, dopady a
pripadné i pFitiny jednotlivych nedostatkd. .

Zadéni préce bylo v zésadé spInéno, i kdyz pouze ve své nejjednodudii moZné podobé. Detekce stromii je redukovéna na

detekci pouze hiavniho kmenu stromu a jakdkoliv komplexnéji situace nebyla brédna v potaz. Ani findlni testovan(
neprobéhlo v redlném scénéfi se stromy.

Zvoleny postup feseni ¢asteéné vhodny
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody fesent,
Celkovy névrh algoritmu, a jeho jednotlivé sekvenéni kroky, povaZuji za spravny. Volba Fegeni konkrétnich modult je
v nékterych pfipadech horsf, respektive malo robustnf,
PRO:
1. Celkovy navrh algoritmu, a jeho jednotlivé sekvenéni kroky (Figure 3), povaZuji za sprévny.

PROTI: 4

1. ,Removing ground” odstranéni ,bodl zemé&” 10 cm nad zem/ limituje maximalni rychlost UAV na cca 1 metr za
sekundu. To je velmi limitujici. Algoritmus pro ,plane fitting” napffklad metodou RANSAC by byl velmi efektivni a
soucasné rychly — to by umoznilo identifikovat body zemé pro jakoukoliv rychlost (naklon UAV). Navic s vyuitim
znalosti polohy z IMU by to bylo jesté jednodu33f diky sprévné inicializaci plochy (jedné, & vice pro zvinény terén).

2. ,Next, we use a so-called Principal Component Analysis (PCA) algorithm to determine the vector in
which the largest number of points is located” — PCA je v tomto pfipad& kanén na vrabce — prot
nevyuZit opét RANSAC a fitting modelu (cylindr, palcylindr — co? vice odpovida tvaru pozorovanych
bod - a pak doplnéni na cylindr) — casové mnohem efektivnéjsi varianta pouZivand v praxi.

3. Autor nijak nevyuZivd RGB obrazu z kamery. V pfipadé siln& zaSumé&nych vstupt z hloubkového senzoru
by to bylo velmi vyhodné. Metodou Visual SLAM (simultaneous localization and mapping) nebo PTAM
(parallel tracking and mapping) by bylo moZné ziskat kvalitni sadu 3D bod@ i na embedded platformé.
Pfipadné by bylo moZné pfimo vyuZit detekce kmend strom0.

4. Metoda fitovani vélce je také suboptimdini

Odborna droven D - uspokojivé
Posudte urover odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuitf podkladi a
dat ziskanych z praxe.
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1. Autor vyuzil standardnich knihoven ROS (robot operating system), naucil se s nimi pracovat a feseni Gspééné
zaintegroval.

1. Rozbor ,state of the art” metod fesici podobny & obecné&jsi probiém ,collision avoidance” tplné chybi.

2. Chybi definice kritéria pro vyhodnoceni , isp&snosti metody” — napf ,&as doletu do cile”, , délka trajektorie” apod.
Chybi také jakékoliv statistické vyhodnoceni dspé3nosti zvoleného feseni a porovnani se state of the art, které je
k dispozici. Nelze tak zhodnotit prakticnost metody a opakovatelnost tispésnych priletd jednoduchym nebo
sloZitym prostfedim. Ve3keré zhodnocen( pfesnosti je redukovéno na slovni zhodnoceni, e jednotlivé scénare se
podafilo vyfesit. Toto povaZuji za nejvétsi nedostatek této prace.

Formalni a jazykova urovefi, rozsah priace B - velmi dohfe
Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpist obsaZenych v praci. Posudte typografickou a jazykovou strénku.
PRO:

1. Pieklepi a gramatickych chyb, je minimum:.

2. Text je dobfe strukturovédn a je snadné se v ném orientovat

3. Citace, odkazy na obrézky, vzorce, tabulky jsou spravné, makro na popis algoritmu také

PROTI:
1. Veskrze zidné. i
Vyhér zdrojii, korektnost citaci A -vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivani studijnich materidld k FeSeni zévérecné price. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZif viechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou viechny prevzaté prvky fadné
odliseny od viastnich vysledkd a dvah, zda nedo$lo k porueni citaénl etiky a zda Jsou bibliografické citace dpiné a v souladu
s citaénimi zvyklostmi a normami.

Vybér zdrojl je adekvatni.

Dalsi komentafe a hodnoceni

Vyjddrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvéreéné prdce, napf. k drovni teoretickych vysledkil, nebo k trovni a
Jfunkénosti technického nebo programového vytvereného feseni, publikacnim vystupiim, experimentdinf zruchosti apod.
Viz celkové hodrocent. ‘

l1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zavérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mé| student zodpovédét pii obhajobé zdvéreéné prace pred komisi.

Prace je dobfe &itelna, pfehledna, dobfe strukturovana a celkovy navrhy algoritmu je spravny. Autor musel zvi&dnout technicky
netrividlni programovaci &ast, véetné zakomponovan( funkcionality do ROSu. Technické feseni jednotlivych modulii jsou

v nékolika pripadech neoptimalni (pomalejéi a méné robustni) oproti soudasnému state of the art. Problém detekee stromt ie
redukovan pouze na detekci kmen( strom, coZ je trachu koda.

Autor by mél byt opatrny pfi vyvozovani nékterych zavéra: Priklad tvrzeni ze zavéru préce — kapitola 8:

«-- In practice, the approximation by cylinders is faster, more accurate and less sensitive to noise than
triangulation in the forest-like environment (see results in Table 1). ...”

- v tabulce 1 je pouze porovnani frekvence, s jakou pfichdzejl vysledky — tedy rychlost algoritmti a ne jejich
presnost a citlivost na Sum. A zde nardZime na hlavni nedostatek této prace — végni metodika vyhodnoceni kvality
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navrZeného Fedeni. Jednotlivé experimenty byly vyhodnoceny pouze vizuéiné. Nevime, kolik pokus@ bylo

s jednotlivymi scénafi provedeno a s jakou Uspésnosti a opakovatelnosti (je zde pouze Fe&eno, Ze se scénare
podafilo proletét bez kolize). Nebyla zde ani navriena jing kritéria vyhodnoceni — nap¥. délka trajektorie, rychlost
dosaZeni cilového bodu apod. Na zakladé téchto kritérif by $lo algoritmus ladit k lep&im vykonQim a porovndvat

s jinymi béZné dostupnymi fedenimi.

Celkové hodnotim praci jako uspokojivou a doporuéuiji ji k obhajobé bakalafského titulu.

PiedloZenou zévérecnou préci hodnotim klasifikaénim stupném D - uspokojivé.

Otazky k obhajobé:
Jak byl v simuldtoru Gazebo simulovan vstup depth point cloud ze senzoru? Odpovidal projektovany vzor alespori

Castedné realité?

Pro¢ jste zvolil metodu PCA pro detekci hlavniho sméru rozptylu misto efektivngjsich (robustnéjich viiéi outlierim) a podstatné
rychlejsich metod — napf RANSAC?

Jakou metodu jste zvolil pfi porovnani radial vs. statistical outlier removal?

Jak byl v simuldtoru Gazebo simulovan vstup depth point cloud ze senzoru? Odpovidal projektovany vzor alespon
realité?

Jaka vidite moZna vylep3eni Va3eho algoritmu smérem ke zobecnéni funkcionality na detekci stromi véetnd vétvi
a obecné hustsiho porostu?

Datum: 8.6.2018 Podpis:
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