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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERII

Zadani narocnéjsi
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zévérecné prdce.

Bakalaiska prace se zabyvé problematikou lokalizace mobilniho robota vyvinutého v rdmci projektu EU
FP7-1CT-609763 TRADR (http://www.tradr-project.eu/). Cilem prace bylo navrhnout, implementovat a
experimentalné ovéfit lokaliza¢ni systém vyuZivajici kromé jiné senzorické vybavy robota primarné
WiFi signal. Zadani hodnotim jako néro&né, jelikoz vyzadovalo funké&nost lokalizace plng ve 3D, tedy
6DOF, experimentalni ¢4st byla proto ¢asové naroéné a vyzadovala dobré planoviani.

SpInéni zadani spinéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdfi pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pfipadné i pFiciny jednotlivych nedostatkd.

Vzhledem k prezentovanym vysledkiim Ize konstatovat, Ze student splnil zad4ni v plné mife. Student nad
ramec zadani implementoval n€kolik variant mozného feseni, které experimentéalné vzajemné porovnal a
vyhodnotil.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem Fedeni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své feseni pribéiné konzultoval a zda
byl na konzultace dostarecne prrpmven Posudte schopnost studenta samostatné tvaréi prdce.
Student préci na pr()jektu zapoéal jiz v rémei individualniho proj jektu a letni brigady, kdy si nastudoval
odbornou literaturu, seznamil se robotickou platformou a jeji senzorickou vybavou, provedl prvni
experimenty. Student byl béhem feSeni nadstandardng aktivni, diky Semuz se podatilo publikovat
prabézné vysledky na konferenci JEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems

(IROS) 2016. Student vysledky prace sdm na konferenci prezentoval.

Odborna uroveii A - vyborné

Posudte droveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyusiti podkiadd o dat
ziskanych z praxe.

Implementované metody, konkrétn€ vyuziti Gaussovskych procest pro modelovani WiFi signalu ve 3D
a Casticovy filtr ur€eny k lokalizaci robota, odpovidaji sou¢asnému stavu poznéni v této oblasti, proto
hodnotim odbornou uroveii jako vysokou. Student dikladn& prozkoumal sougasny stav a vybrané
nejvhodnéjsi metody implementoval. Implementaci diikladné ovéfil na robotické platformé. Diky tomu
je 1 jednim z pfinosi nejen vlastni préce na algoritmech, ale i tvorba datasetu a metodika jeho tvorby.

V piedposledni kapitole rovnéZ student néleZit€ hodnoti moZnosti pfipadného vylepseni do budoucna,
které jiz byly z ¢asovych divodi nad rdmec bakalafské prace. Jedina vytka sméfuje k experimentalni
¢asti, kde chybi komentéf k vypocetni naro¢nosti navrhovaného feden.
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Formalni a jazykova troven, rozsah price A - vyborné

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpisii obsaZenych v préci. Posudte typografickou a Jjazykovou strdnku.
Rozsah, struktura i jazykova trovefi prace odpovida soucasnym poZadavkiim. Rozsah préce se pohybuje
spise na horni hranici, coZ je dano vét§im mnoZstvim grafii a vizualizaci. Price je napsana v angliétiné a
odpovida jazykové irovni studenta bakaléfského studia. Préace obsahuje ivod do problematiky a popis
soucasného stavu poznani, popis metodologie a postupu pii shéru dat, popis vlastni implementace,
experimentalni vyhodnoceni, na konci diskusi a zavéreéné zhodnoceni. Obsah i forma prezentovanych
vysledk piisobi vérohodng. Zhruba tfetina prace je v&novéna samotnému experimentalnimu ovéfeni
porovndvanych algoritmli — nékteré ¢4sti mohly byt spiSe souéésti piilohy.

Vybeér zdroji, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivani studijnich materidlii k feseni zévéreéné préce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovétte, zda jsou viechny pFevzaté prvky Fadné odliseny od
vlastnich vysledkd a uvah, zda nedoSlo k porudeni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace dpiné a v souladu s citaénimi
zyykiostmi anommaml, . i e
Bakalafska prace obsahuje celkem 26 referenci na odborné publikace, knihy ¢ jiné verejné dostupné
zdroje, kter¢ autor cituje i parafrdzuje. DiileZitou referenci je pfedevsim publikace, jejiZ je student
prvnim autorem a kterd shrnuje priibézné vysledky. Student jiz prvni vétou v tivodni kapitole korektn&
zmifuje, Ze bakalafska prace z této publikace vychazi a rozituje ji.

Dalsi komentéfe a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napF. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k Grovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného feseni, publikacnim vystupim, experimentdini zruénosti apod.
V pribehu feSeni bakalafské prace jsem velmi ocenil svédomitost a peélivost studenta, také pak
pravidelné konzultace, na které dochazel vzdy pfipraven.

IIl. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice oviivnily Vase celkové hodnoceni.

Celkové hodnotim vysledné feSeni vyborn&. Diky aktivité studenta a ochoté pracovat na vyzkumném
projektu se podafilo pribézné vysledky publikovat na robotické konferenci: Jirkii, Michal, Viadimir
Kubelka, and Michal Reinstein. "WiFi localization in 3D." Intelligent Robots and Systems (IROS), 2016
IEEE/RSJ International Conference on. IEEE, 2016.

PfedloZenou zavéregnou praci hodnotim klasifikaénim stupndm A - vyborné.

Datum: 9.6.2017 Podpis:
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Tato prace se zabyva lokalizaci mobilniho robotu s pomoci signalu Wi-Fi.
Robot je vybaven systémem pro uréovani polohy na zaklad& Gdaji z inercidlni méfici
jednotky (IMU) a odometrie. Odhad polohy je zptesfiovan pomoci méfen sily signalu
Wi-Fi vysilac béZn€ pfitomnych v okoli. Pro vyuziti Wi-Fi vysila&i je nutné nejdfive
provést mapovani oblasti pohybu. Pro mapovani sily signélu jsou pouZity Gaussovské
procesy a pro odhad polohy pak metody ,,particle filtering*.

Prace seznamuje Ctendfe se zékladnimi algoritmy vyuZitymi p¥i realizaci
systému. Pfehledng je popsan cely postup mapovani i lokalizace robotu. Vyznamna
Cast prace je vénovana provedenym experimentiim a jejich vyhodnoceni. Na zakladé
13 jizd v obdobi cca jednoho roku bylo sestaveno 5 map sily signdlu a na nich
vyhodnoceno 9 testovacich jizd. Tim byla dokumentovéana funkénost lokalizace i za
podminek ménici se situace z hlediska Wi-Fi vysilagi.

Text je napsdn v Anglickém jazyce. Autor v préci srozumitelné popisuje zadané
téma. Struktura prdce odpovida postupu vykladu a je piehledna. Grafick4 uprava i
Jazyk jsou na dobré urovni a nemam k nim Z4dné pfipominky. V praci jsou citovény
relevantni zdroje. Autor pouZité zdroje v textu spravng cituje.

K obsahu piedloZené prace mam nasledujici otazky:

1. Je pfi odhadovani polohy pouZita apriorni informace o pozici v ose z? Pokud

ano, jakym zplsobem je do procesu zaélenéna?

2. Je pouZito cyklické vlastnosti ihlu p¥i vypoétu chyby pro Ghel ,,yaw*?
Podle mého nazoru bylo zadéni bakaléfské prace splnéno. Prace odpovidd svym
rozsahem bakalafské praci. Jsem piesvédSen, Ze tato price spliuje viechny
pozadavky kladené¢ na bakalafskou préci. Autor prokazal odpovidajici znalosti
v oboru i svoji schopnost fesit odborné problémy. Na zaklad& uvedenych skutednosti
doporucduji tuto praci k obhajobé a hodnotim ji znémkou A (vyborng).

V Praze dne 9. 6. 2017

..................................................

Ing. Pavel Krsek, Ph.D.
oponent BP



