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Cilem préace bylo porovnani algoritmu vizudlni odometrie pro bezpilotni
ctyftulky. Student mél provézt resersi vhodnych metod a vybrat kandidaty pro
experimentalni posouzeni. Poté mél ztuzit vybér jejich nastaveni na zdkladé ex-
perimentu v simuldtoru a tento zizeny vybér otestovat experimentem v realném
prostiedi. Soucasti zadani prace byl i design a implementace metody tvarujici
naplanovanou trajektorii tak, aby tato zvysila presnost metod vizualni odome-
trie.

Presto ze zadani je pomérné rozsahlé a obtizné, predlozend prace zadani
splnuje vice nez uspokojivé. Ze struktury prace je poznat, ze student jednotlivé
technologické komponenty nutné k provedeni experimentu peclivé prostudoval,
pochopil jejich teoretické principy, vzajemné vztahy a ulohu v ramci systému
pro autonomni UAV. Kromé toho je ziejmé, ze pochopil i praktickd omezeni
jednotlivych senzorickych systému, vzplyvajici z principu jejich funkce. Zpusob
vyhodnoceni experimentu navic ukazuje spravnost jejich ndvrhu — ackoliv byly
provedeny se zna¢nym piedstihem, obsahovaly vSechna data vhodné k posouzeni
presnosti a spolehlivosti vybranych algoritmu.

Préace je napsana velmi dobrou angli¢tinou a az na ob¢asné pieklepy je velmi
dobte ¢itelnd. Nicméné, nékteré ¢dsti (napiiklad zpusob ¢islovani podkapitol
tivodu, sekce popisujici nepouzitou kameru, chybéjici zvyraznéni nékterych hod-
not v tabulkach 4.1 a 4.2, struktura kapitoly “Evaluation”, obsahujici kapitolu
o tvarovani trajektorie nebo nedefinované pojmy repeatability a precision v
kapitole 4.7.1 atd) bud{ dojem, ze byla dokon¢ovdna ve spéchu. Také chybi ex-
perimentalni ovéfeni vlivu tvarovani trajektorie na kvalitu odhadu pozice UAV.
Dalsi mirnou slabinou je pomérné kratky tuvod do aktudlniho stavu problema-
tiky, kdy autor sice podava vycet relevantnich metod, ale nerozvadi jejich vlast-
nosti a principy. Toto je kompenzovano detailnim popisem vlastnosti pouzitych
(a nepouzitych) senzort, zpusobu jejich kalibrace, metod piedzpracovani je-
jich udaju. Sekce popisujici porovndvané metody navic poukazuje na detaily,
které indikuji, ze integrace téchto metody do systému umoznujiciho jejich ex-
perimentalni porovnani vyzadovala porozuméni jejich principum a byla ¢asové
naro¢na. Prace jako celek je velmi kvalitni a student prokazal schopnost fesit
obtizny problém systematickym, inzenyrskym zptsobem.



I pres vyse uvedené nedostatky navrhuji klasifikaci

A - vyborné.

K praci mam nasledujici dotazy:
e Proc¢ se v praci popisuje kamera T265, kterda nakonec nebyla pouzita?

e Vzhledem k tomu, ze v zavéru se mluvi o problematickém nastaveni ex-
pozice a synchronizaci IMU zavérkou, pro¢ student nepouzil kameru eCon
TARA, kterd by méla tuto mit a kterou laboratot skolitele disponuje?

e Hlavnim rozdilem mezi simuldtorem a redlnymi experimenty byla absence
Sumu IMU zptisobend vibracemi vrtuli. Bylo by mozné tento Sum v si-
mulétoru Gazebo simulovat?
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