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Naroc¢nost zadani

Zadani obsahuje resersi literatury, technickou implementaci pouzitych UWB modultl a jejich nasledné
vyuZziti pro stabilizaci formace jednoduchych mikrokoptér. Zadani hodnotim jako prumérné naroc¢né.

Splnéni zadani

Zadani hodnotim jako splnéné.

Zvoleny postup reseni

Student implementoval ovlada¢ pro pouzité UWB moduly, ovéril presnost lokalizace mobilniho UWB
pfijimace s pfedem rozmisténymi UWB majaky, a vyuzil stejné UWB moduly i pro formacni fizeni s
architekturou lidr-néasledovnik. Pro ovéfeni funkcionality povazuji tento postup feSeni za spravny.

Odborna uroven

Odbornou troven predlozené prace povazuji za velmi dobrou. Prace je psdna ¢tivé a s minimalnim poc-
tem chyb ¢i vagnich formulaci, které nepatii do technickych textt. Pfilozené zdrojové kddy jsou psany
prehledné a jsou taktéz dobfe zdokumentovany v samotné praci. Navrzena feSeni jsou teoreticky i prak-
ticky vhodna pro prezentovany lokaliza¢ni systém a experimenty jsou dobfe navrzené. I presto mam k
praci nékolik poznamek.

o Matematicka notace je matouci. Ze symboll neni pfimo jasné, zda se jedna o skalar, matici a nebo
vektor. U mnoha matic a vektort chybi rozméry, ¢imz velmi trpi hlavné kapitola o Kalmanové filtru.

e Pokud bylo cilem zapsat, ze skalar je z oboru redlnych cisel, je spravny zapis z € R, ne z € ‘R.
Spatny zapis se vyskytuje v praci hned nékolikrat.

e Druhy prvek matice H v rovnici 2.27 ma ve jmenovateli pravdépodobné Spatnou mérenou vzdalenost.

e V kapitole 6.1.1 je zjisténo, ze Sum senzoru pii experimentech nebyl z normalniho rozdéleni. I pfes
to byl pro filtraci takového Sumu vyuzit Kalmanuv filtr, ktery neni pro tento typ Sumu optimalni.

e Obrazky 6.9 — 6.11 bohuzel neobsahuji ”ground truth” i kdyz byla data méfena pod systémem
Vicon. Porovnéni s referenci by bylo velmi prospésné a zvysilo by kvalitu a pfinos celé prace.

Odbornou troven prace hodnotim stupném B - velmi dobre.



Formalni a jazykova uroven, rozsah prace

Prace je psana dobrou ¢estinou s malym poc¢tem chyb. Formatovani obrazkua a grafu je vhodné. Rozsah
prace je pro diplomovou praci v pofadku. Struktura prace je zvolena vhodné. K formalnim pfedpistim pro
praci a k praci samotné mam tyto poznamky.

e Titulni strana prace predklada mésic odevzdani leden, i kdyz byla odevzdana v kvétnu.

e Zadani prace je v predlozeném dokumentu pfitomno jako uplné posledni strana, i kdyz by mélo byt
na zacatku prace.

e U nékterych obrazku chybi legendy a nékde naopak legendy prekryvaji data (napt., 6.3b), coz je
nestastné.

e Psani jednotek je na mnoha mistech $patné (napft., 70, 1s” v kapitole 4.1.1).

Kritérium formalni a jazykové tirovné hodnotim stupném B - velmi dobfre.

Vybér zdroju, korektnost citaci

Pocet citaci je dle mého nazoru na diplomovou praci podprimérny (13 referenci na odbornou literaturu).
Vybér zdroji a korektnost citaci hodnotim stupném C - dobfre.

CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Jelikoz jsou lokaliza¢ni systémy zalozené na principu UWB typicky plné funkéni v simulacnim prostiedi,
jejich pouzitelnost v realném svété byva Casto limitovana. Ocenuji tedy velmi jejich hardwarovou imple-
mentaci a prakticky rozbor jejich funkénosti v laboratornim prostiedi obsahujici prekazky, které zpusobuji
odraz signalu. I pfes zminéné nedostatky je prace, véetné navrzenych postupt a dosazenych vysledkt, kva-
litni.

Ptedlozenou praci hodnotim stupném B - velmi dobfre.

Doplnujici otazky

1. V kapitole 2.2.1 Model mobilniho agenta definujete, Ze pri lokalizaci a sledovani agenta estimujete
jeho stav pouze pozici v roviné. K tomu zaroven definujete ”...nepredpokldda se soustavny pohyb
konstantni rychlosti. Stavy popisujici rychlost proto vypustime a vystacime si se dvéma stavy.”.
Tim implikujete, Ze rychlost lidra se mtze ménit (tj. lidr mé& nenulovou akceleraci). Pro¢ jste se
tedy rozhodl stavy popisujici rychlost neuvazovat? Pokud byste v modelu estimoval i rychlost lidra,
jaky by mél vliv estimace rychlosti na chovani Vami navrzeného systému pii sledovéni libovolné
trajektorie lidra?

2. Mtzete vice zdtvodnit tvar referen¢ni trajektorie v obrazku 4.2b? Z mého pochopeni prace by mélo
Vami navrzené formac¢ni fizeni udrzovat trojuhelnikovy tvar. Pokud tak mohou jednotlivi agenti
meénit svou rychlost, ”zluty” agent by mél tak pfimo sledovat trajektorii lidra a nevybocovat.



3. Jak casto dokdze Vami pouzity lokalizacni systém vyuzivajici 4 statické UWB majaky métit pozici
1 agenta? Jak se pfesné tato frekvence méfeni méni se vzristajicim poctem sledovanych jednotek?

4. V poznatcich k pouzitym UWB senzoram zminujete, ze prevodni charakteristika Vami pouzitych
senzorti se méni s casem. Které fyzikalni faktory a procesy tuto vlastnost UWB senzord ovliviiuji
nejvice?

V Praze 1. ¢ervna 2021

Pavel Petracek



