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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani naro¢né;jsi

Hodnoceni ndrocnosti zadani zavérecné prace.

Zadana uloha vyzadovala relativné obsahlé teoretické znalosti v oboru soucasné lokalizace a
mapovani. Pro zvoleni a vyhodnoceni vhodnych lokalizacnich metod bylo potfeba porozumét kromé
principu konkrétnich algoritm0 také rekonstrukci 3D bodu z obrazu pasivni stereokamery a
metodam pocitacového vidéni pro ziskdni obrazovych korespondenci.

SplInéni zadani splnéno

Posudte, zda predlozena zavérecna prace spliiuje zadani. V komentari pfipadné uvedte body zadani,
které nebyly zcela splnény, nebo zda je prace oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zadani zcela
splnéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.
Zadani bylo bez vyhrad splnéno. Student proved! reSersi dostupnych 3D SLAM metod, zvolil vhodné
kandidaty, u kterych porovnal presnost vici referen¢nimu externimu lokaliza¢nimu systému Vicon.

Zvoleny postup resSeni spravny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Student korektné postupoval od definice problému a jeho omezeni stanovené prostfedim, cilovou
aplikaci a vybérem pasivni stereokamery, pres vybér vhodnych algoritmd, aZ po jejich vyhodnoceni
na realnych datech. Drobnou vyhradu mam k vyhodnoceni testovacich datasetd, kde jsou sice
popsany parametry trajektorii a vyhodnocena chyba algoritmd, nicméné mi chybi vyobrazeni téchto
trajektorii. Vyhodnoceni vysledk( by mélo obsahovat i jinou metriku (napf. RMSE, ATE, RPE,...) nez
je chyba posledni pozice. U trajektorie kterd obsahuje uzavifenou smycku je tato chyba u SLAM
algoritmU typicky mnohem mensi nez chyba v prlibéhu celé trajektorie pred uzavrenim smycky.

Odborna uroven ]A - vyborné ‘

Posudte droveri odbornosti zavérecné préce, vyuZziti znalosti ziskanych studiem a z odborné
literatury, vyuZiti podkladd a dat ziskanych z praxe.

Z prace je patrné, Ze student porozumél dané problematice a pomoci konzistentni matematické
notace, ktera je v Gvodu detailné definovdna, dokaze stru¢né a korektné popsat jak problém, tak
jeho reseni.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné

Posudte spravnost pouZivani formalnich zapist obsaZenych v préci. Posudte typografickou a
jazykovou strénku.

Formalni a jazykova Urovern prace je velmi vysokd. Kromé mensiho mnozstvi gramatickych chyb je
prace psana vybornou angli¢tinou. V textu se vyskytuje mensi mnozstvi chyb, predevsim pak
opakované se vyskytujici chybné pouzité nazvy algoritm{ a proménnych (ORB2-SLAM, theresDist).
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| Tyto neduhy v$ak nemaji vyznamny negativni vliv na ¢itelnost a srozumitelnost prace.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuZzivani studijnich materiald k reseni zavérec¢né
prace. Charakterizujte vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje.
Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné odliseny od vlastnich vysledkd a tvah, zda nedoslo
k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tplné a v souladu s citacnimi zvyklostmi a
normami.

Pouzitd literatura je citovana korektné. Student porozumél problematice a vybral si relevantni zdroje
pro reSeni zadané Ulohy.

11l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrnite aspekty zavérecné prace, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte
pripadné otazky, které by mél student zodpoveédét pri obhajobé zaverecné prace pred
komisi.

Student splnil vSechny bodu zaddni a nad ramec zadanych Uloh implementoval fazi
odometrickych dat robotické platformy HUSKY s vystupem vybranych SLAM metod pomoci
rozSifeného Kalmanova filtru s nelinearnim kinematickym modelem. Z prace je patrné, ze
student nastudoval potrebnou literaturu a porozumeél problematice. Kromé drobnych
nedostatkd ve vyhodnoceni vysledkl a formalni strance se jedna o velmi kvalitni praci.

Student by pri obhajobé mél zodpovédét nasledujici otazky:
1) V definici problému (sekce 5.1) je zminovana barevna slozka 3D bod{. M& ve zminénych
algoritmech barevna slozka néjaky vyznam pro lokalizaci?

2) V popisu ICP SLAM algoritmu (sekce 5.3.1) je zminéna stavba mapy. Je tato mapa
nasledné pouzita pro zpresnéni lokalizace?

3) Jak vypadaiji trajektorie z testovacich datasett? Jaka je RMSE chyba jednotlivych
algoritm0 na téchto datasetech a predevsim pak na datasetu s HUSKY platformou?

4) Co vedlo k rozhodnuti umistit kameru kolmo na smér pohybu robotu? Byla vyzkouSena i
varianta ve sméru pohybu? Pokud ano, jak se vysledky liSily?

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném A-vyborng. |

Datum: [p5/29/19 Podpis:
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	Zadání
	
	Hodnocení náročnosti zadání závěrečné práce.
	Zadaná úloha vyžadovala relativně obsáhlé teoretické znalosti v oboru současné lokalizace a mapování. Pro zvolení a vyhodnocení vhodných lokalizačních metod bylo potřeba porozumět kromě principu konkrétních algoritmů také rekonstrukci 3D bodu z obrazu pasivní stereokamery a metodám počítačového vidění pro získání obrazových korespondencí.
	Splnění zadání
	
	Zadání bylo bez výhrad splněno. Student provedl rešerši dostupných 3D SLAM metod, zvolil vhodné kandidáty, u kterých porovnal přesnost vůči referenčnímu externímu lokalizačnímu systému Vicon.
	Zvolený postup řešení
	
	Posuďte, zda student zvolil správný postup nebo metody řešení.
	Student korektně postupoval od definice problému a jeho omezení stanovené prostředím, cílovou aplikací a výběrem pasivní stereokamery, přes výběr vhodných algoritmů, až po jejich vyhodnocení na reálných datech. Drobnou výhradu mám k vyhodnocení testovacích datasetů, kde jsou sice popsány parametry trajektorií a vyhodnocena chyba algoritmů, nicméně mi chybí vyobrazení těchto trajektorií. Vyhodnocení výsledků by mělo obsahovat i jinou metriku (např. RMSE, ATE, RPE,…) než je chyba poslední pozice. U trajektorie která obsahuje uzavřenou smyčku je tato chyba u SLAM algoritmů typicky mnohem menší než chyba v průběhu celé trajektorie před uzavřením smyčky.
	Odborná úroveň
	
	Posuďte úroveň odbornosti závěrečné práce, využití znalostí získaných studiem a z odborné literatury, využití podkladů a dat získaných z praxe.
	Z práce je patrné, že student porozuměl dané problematice a pomocí konzistentní matematické notace, která je v úvodu detailně definována, dokáže stručně a korektně popsat jak problém, tak jeho řešení.
	Formální a jazyková úroveň, rozsah práce
	
	Posuďte správnost používání formálních zápisů obsažených v práci. Posuďte typografickou a jazykovou stránku.
	Formální a jazyková úroveň práce je velmi vysoká. Kromě menšího množství gramatických chyb je práce psaná výbornou angličtinou. V textu se vyskytuje menší množství chyb, především pak opakovaně se vyskytující chybně použité názvy algoritmů a proměnných (ORB2-SLAM, theresDist). Tyto neduhy však nemají významný negativní vliv na čitelnost a srozumitelnost práce.
	Výběr zdrojů, korektnost citací
	
	Vyjádřete se k aktivitě studenta při získávání a využívání studijních materiálů k řešení závěrečné práce. Charakterizujte výběr pramenů. Posuďte, zda student využil všechny relevantní zdroje. Ověřte, zda jsou všechny převzaté prvky řádně odlišeny od vlastních výsledků a úvah, zda nedošlo k porušení citační etiky a zda jsou bibliografické citace úplné a v souladu s citačními zvyklostmi a normami.
	Použitá literatura je citována korektně. Student porozuměl problematice a vybral si relevantní zdroje pro řešení zadané úlohy.

