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I. IDENTIFIKACNI UDAJE

Ndzev prace: Pursuing of a moving helicopter by a compact team of micro aerial vehicles
Jméno autora: Jan-Jakub Senkefik

Typ prace: bakalafska

Fakulta/dstav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)

Katedra/ustav: Katedra Fidici techniky

Oponent préce: Martin Selecky

Pracovisté oponenta prace:  Katedra poéitacl

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERH

Zadani primérné naroéné
Hodnoceni ndroCnosti zaddni zdvérecné préce.

Splnéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda piedloZend zdvérecnd prdce spifiuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zadéni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
Ppripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

NavrZeny algoritmus mél byt integrovén do systému ROS. VéFim, ¥e k tomu opravdu do3lo, nicméné detaily této integrace
nejsou v préaci vibec popsany.

Zvoleny postup FeSeni spravny
Posudte, zda student zvolil sprévny postup nebo metody Feseni.

Odborna droveii C - dobfe

Posudte droveri odbornosti zavérecné prace, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podklady a
dat ziskanychz praxe. R e

V préci se popisuje existujici algoritmus pro sledovani pohyblivého cile upraveny pro pohyb ve 3D. V uvedén\’/ch rovnicich
se nekonzistentn& pouZiva indexace proménnych — konkrétné index ‘y’ n&kdy reprezentuje osu v, jindy osu z, co? je
matouci.

Chybi popis samotné integrace algoritmu do ROS a detailn&j3f popis experiment jako napf. popis pouZitych MAV, kamer a
komunikacnich modemd. Experimenty navic nejsou dobfe definovény (viz nize).

Formadlni a jazykova droven, rozsah price A - vyborné
Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpisi obsaZenych v préci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Vybér zdroji, korektnost citaci E - dostatecné

Vyjadrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivdni studijnich materidli k feSeni zévéreéné préce. Charakterizujte
vybér prameni. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovéfte, zda jsou viechny prevzaté prvky fddné
odliSeny od viastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace Uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Sekce Related Work zmifiuje pouze 3 prace, a to pouze velmi strugné. Celd prace se pak zabyva pouze implementaci
jednoho konkrétniho pFistupu, ktery ani v sekci Related Work neni zminén.

Dalsi komentaie a hodnoceni
Vyjddrete se k drovni dosaZenych hlavnich vysledkd zdvérecné prdce, napf. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného Feeni, publikaénim vystuptim, experimentdlini zruénosti apod.
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Samotné experimenty nebyly fadné definované - Etenaf se nedozvi, jaka byla skute¢na trajektorie sledovaného cile, ani
jestli byla volena systematicky nebo ndhodn&. Nejsou popsany poZadované maximalni odchylky Jjednotlivych MAV od jejich
vypottenych poloh a nelze tak posoudit kvalitu navrieného FeZeni.

lll. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zdvérelné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné atdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

V préci se popisuje existujici algoritmus pro sledovéni pohyblivého cile tymem malych bezpilotnich prostiedkd
upraveny pro pohyb ve 3D. Tato implementace je experimentélné ovéfena nejprve v simulaci a poté na redlnych
strojich.

K praci mam nasledujici vyhrady.

¢ Vuvedenych rovnicich se nekonzistentné pouZivd indexace proménnych — konkrétné index ‘y’ nékdy
reprezentuje osu y, jindy osu z, coZ je matouci.

e Chybi popis samotné integrace algoritmu do ROS a detailnéjii popis experimenti jako nap¥. popis
pouzitych MAV, kamer a komunikaénich modemf.

e Experimenty navic nejsou dobfe definovany — &tenaf se nedozvi, jaka byla skuteéna trajektorie
sledovaného cile, ani jestli byla volena systematicky nebo ndhodné&. Nejsou popsany pozadované
maximadlni odchylky jednotlivych MAV od jejich vypoétenych poloh a nelze tak posoudit kvalitu
navrzeného feseni.

e Autor pide, Ze pfi redlnych experimentech byl problém s limitovanou komunikaci, ale nenf zminén4
pouZitd vzorkovaci frekvence fizeni strojli, mnoZstvi pfenesenych dat, ani cha rakteristiky pouzitych
modem{.

o Co se tyka zafazeni prace v kontextu podobnych metod, sekce Related Work zmif uje pouze 3 prace, a to
pouze velmi struéné. Celd prace se pak zabyva pouze implementaci jednoho konkrétniho pFistupu, ktery
ani v sekci Related Work neni zminén.

Prace je psana anglicky, srozumitelnd a pouze s nizkym mnoZstvim pravopisnych a gramatickych chyb.
Studentovi bych rad poloZil nasledujici otazky:

1. Jako divod pro vypocet findlni rychlosti jednotlivych MAV jako priiméru rychlosti jeho sousedi (viz
rovnice (5)) je uvedena potfeba riznych rychlosti pro kazdé MAV, aby tak maohly manévrovat i mimo
formaci, kdyZ by bylo potfeba. Jeliko? je ale vysledna rychlost vypoétena jako primér rychlosti sousedd,
jak mGZe MAV tuto vyslednou rychlost upravit podle svych potieb?

2. Vexperimentadlni Casti prace se uvadi, Ze jednotlivé MAV kontroluji pohyb cile v jednotlivych soufadnicich.
Napf. v experimentu v sekci 5.3, MAV1 kontroluje pohyb po soufadnici x, a MAV2 a MAV3 pohyb po
soufadniciy. Kde a jak navrZeny algoritmus rozhoduje o tom, které MAV kontroluje pohyb po jednotlivych
osach?

3. Rovnice (18), vyjadfujici oekdvanou pozici MAV, podle mé& neni spravné, mohl by ji student
okomentovat?

PredloZenou zaverecnou préci hodnotim klasifikaénim stupném D - uspokojivé.

Datum: 29.5.2018 Podpis:
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I. IDENTIFIKACNE UDAJE
Nazov prace: Pursuing of a moving helicopter by a compact team of micro aerial vehicles
Meno autora: Jan-Jakub Senkefik
Typ prace: bakalarska
Fakulta/tstav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)
Katedra/Ustav: Katedra fidici techniky
Vedlici prace: Ing. Viktor Walter

Pracovisko vediceho prace:  Multi-robotické Systémy

Il. HODNOTENIE JEDNOTLIVYCH KRITERIT

Zadanie o Priemerne narocné
Zadanie bolo primerane narocné pre bakalarsku pracu.

Splnenie zadania splnené

Student adaptoval metédu kooperahvneho sledovania pozemného ciela skupinou bezpilotnych helikoptér popisant v élanku
»Distributed vision-based flying cameras to film a moving target" od F. Poiesiho a A. Cavallara a prisp6sobil j ju sledovaniu
vzdu3ného ciela. Takto ziskany algoritmus implementoval do systému ROS pre pouZitie na realnych bezpilotnych
helikoptérach skupiny MRS.

Algoritmus Student testoval v simulécii s rézne velkymi skupinami sledujucich helikoptér. Algoritmus taktieZ uspegne
testoval v redlnych podmienkach s men3ou skupinou helikoptér aj s jednou sledujicou helikoptérou s pouzitim poéitatového
videnia vyvinutého inym studentom.

Aktivita a samostatnost pri spracovani prace B - velmi dobre i
Student pracoval samostatne s vyuzitim zvolenych zdrolov Pracu konzultoval a bral do uvahy spatnu vazbu. Pri prvych
experimentainych testoch nebol dostatotne pripraveny, avak na druhi sériu experimentov sa pripravil dobre.

Odborna droveri B - velmi dobre

Student nagtudoval zvolenti metédu sledovania, povodne uréent pre sledovanie pozemnych cielov, a prispdsobil ju na
sledovanie letiaceho ciela skupinou helikoptér. Toto riedenie sa v niz&ich rychlostiach ciela zd4 byt funkéné, ale jeho
robustnost voti vy$3ej dynamike nie je prilis vysoka. TaktieZ by som ocenil ak by boli do vi¢se] hibky preskimané priciny
javov ako st prekmity a pomalé nabehy sledované pri experimentoch.

Formalna a jazykova droven, rozsah prace A -vyborne
Praca mé dobr formélnu Gpravu. Student pouzwaf spravne zapisy a popisky v grafoch a ilustraciach. Praca ma dobr( Grovef
anglického jazyka.

Vyber zdrojov, korektnost citacii B - velmi dobre

Student pouZil 16 zdro;ov ktoré spravne cituje. Vo viaésej miere je tu pouzuvany ¢lanok od A. Poiesiho a A. Cavallara
popisujici metddu na ktorej je jadro prace zaloZené. Ocenil by som ale ak by okrem zvolenej metédy sledovania letiaceho
objektu zmienil aj iné existujice metddy, a zdoraznil aké ma dana metdda oproti ostatnym vyhody.
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