CVuUT POSUDEK VEDOUCIHO

ZAVERECNE PRACE
CE_SKEjVYSOKE .
UCENITECHNICKE
V PRAZE
I. IDENTIFIKACNI UDAJE
Nazev price: PFesné dokovani mobilniho robotu s vyuzitim kamer
Jméno autora: Maté&j Beranek
Typ préce: diplomova
Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)
Katedra/ustav: Ridici techniky
Vedouci prace: Karel Kosnar
Pracovisté vedouciho prace:  CIIRC
Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI
Zadani primé&rné néroné
Hodnoceni ndrocnosti zaddnf zdvéreéné prdce.
Splnéni zadani spInéno
prisadae i paciny jednotiizyeh nidostutha
Student splnil vsechny body zadéni.
Aktivita a samostatnost pFi zpracovani prace A - vyborné

iyl honzullace dustotednz prpraven Posidic shopnosT stidentu sanweulotie Lo c prace

Student pravndelne dochézel na konzultace a svii j postup pfi FeSeni prace prawdelne konzultoval. Student samostatné
vyhledaval zdroje a pfichazel s navrhy FeSeni.

Odborna troveii B - velmi dobfe |

Student pfi FesSeni prace vyuZil jak znalosti ziskané b&hem studia a Feseni bakalaFské prace, tak znalosti ziskané studiem
védeckych ¢lank( vztahujici se k problematice visual servoing a lokalizace robotu.

Formalni a jazykova lrovef, rozsah prace B - velmi dobre

Furiidie spydvnost powgeaal fermdini i cdpd-o vlistzenye e« peoct Ploudte ytg ufirk o adzykovo 5iani b

Prace je po formalni strance dobfe zpracovana. Prace je psana v ¢eském jazyce bez vyraznych chyb, dobre &itelna . U
obrazkll 4.14 a 4.21 by usnadnilo porovnani dosaZenych vysledkt, pokud by oba mély stejny rozsah osy X.

Vybér zdroji, korektnost citaci B - velmi dobfe |

od

2 YRIO- D] G i e
Student spravné pracuje se zdroji a dodrZuje citacni zvyklosti a etiku. MoZna by mohlo byt pouzitych zdrojt trochu vice, ale
nalezené zdroje umoznili studentovi splnit zadani. Viechny pfevzaté prvky jsou fadné odliseny od vlastnich vysledka.
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Dalsi komentaFe a hodnoceni

funkénosti technickeho nebo progiamovéhe sytvoreného resent. publihucrinn vystuptan. experimentaln ztucnostt apod

Prace byla zadana s vyhledem vyuzit algorltmus na véesmérovém podvozku. Bohuzel se pofizeni a oZiveni i viesmérového
podvozku zdrZelo a student tedy musel vyuZit k testovéani podvozek s diferenciaini kinematikou. Tato kinematika klade
dodatetné naroky na navrzeny algoritmus.

Student v praci zmifiuje, Ze by bylo vyhodné pouzit jinou konfiguraci kamer. BohuZel experimenty s jinou konfiguraci kamer
neproved|.

lll. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shriite aspekty zavérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Student v praci porovnal dva pfistupy k dokovani mobilniho robotu, jeden zaloZeny na lokalizaci, druhy na
pfistupu visual servoing. Vysledna pfesnost dokovani s lokalizaci je kolem 6 centimetru, kde Ize ofekévat, Ze pfi

pouziti viesmérového podvozku by byla chyba dokovani jesté niZ3i (s ohledem jednodussiho fizeni robotu na
polohu). Student pfi praci pravidelné konzultoval postup s vedoucim a pfichazel s viastnimi navrhy feseni.

PFedloZenou zavéreénou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfe

Datum: |_05_/31 /19 | Podpis:
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I. IDENTIFIKACNI UDAJE

Nazev prace: Presné dokovani mobilniho robotu s vyuzitim kamer
Jméno autora: Matéj Beranek

Typ prace: diplomové |

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL) \

Katedra/dstav: Katedra ridici techniky

Oponent prace: RNDr. Petr St&pén, Ph.D.

PracoviSté oponenta Katedra kybernetiky

prace:

I. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primémé narotné |

Hodnocenf ndrocnosti zaddni zdvérecné prace

Student mé&l nastudovat a |mplementovat znamé algoritmy pro lokalizaci robotu z pozice znaéek v
prostiedi. Navrzené metody mél ovéfit a vyhodnotit.

Spinéni zadani spin&no s mensimi vyhradam|

Posudte, zda pfedloZend zévérecna prace splnu;e zadéni. V komentéli pfipadné uvedte body zadani,
které nebyly zcela spinény, nebo zda je prace oproti zadani rozsifena. Nebylo-li zadéni zcela

wrve

spinéno, pokuste se posoudit gavaznost dopady a pfipadné i pficiny jednotlivych nedostatka.
Student navrhl dvé& metody pro pfesné dokovani robotu. BohuZel implementace obou metod
obsahuje nékteré nedostatky Napriklad druhd metoda by mohla byt implementovéna jesté lépe s
vyuzitim detekce obrazcl i v jinych kamerach, neZ v cilové kamefte.

Obé metody bny otestovany v reélnych experimentech, bohuzZel se ale nepodafilo vyhodnotit, pro¢

je dosazené presnost horsi, nez pfedpokladané vysledky,

Zvoleny postup Feseni &asteénd vhodny |

Posudte, zda student zvolil sprévny postup pepo metody fesent.

Zvoleny postup pro algoritmus s lokalizacf nenf zvolen nejlépe. Vyuzitf rovnice pfimky v tvaru
y=ax+b neni nejvhodnéjsi, vzhledem k problémim s pfimkou rovnobéZnou s osou y. PouZiti rovnice
ax+by=c, za predpokladu a’+b?=1, by umoziiovalo v optimaliza&nim kritériu brat rovnou vzdalenost
od hledanych vzord.

Postup pro Algoritmus bez lokalizace méa problém v zjiSténf Ghlové a dopiedné rychlosti. Student
nalezne rychlosti vzhledem ke soufadné soustavé x,y a prevadi je na rychlosti dopiedné a Ghlové
pouze pfimym pfifazenim x - dopfednd rychlost, y - Ghlovéa rychlost. Zde bych o&ekaval vypotet
thlové rychlosti robotu nasledovany vypoétem dopiedné rychlosti.

Odborna troveh |C - dobfe |

Posudte troveri odbornosti zdvérecné prace, vyuZiti znalostf ziskanych studiem a z odborné
literatury, vyuZiti podkladi a dat ziskanych z praxe.

Dosazené vysledky v lokalizaci jsou velmi pravdepodobné ovlivnény zvolenou rovnici pfimky pro
optimalizani funkci. Problémem druhé metody je neod{ivodnéné michani Ghlové rychlosti s
rychlosti v kartézské soufadné soustavé, které neni vhodné. MoZna to v zadanych jednotkéch né&jak

funguje, ale rozhodné to neni spolehlivé Feseni.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace E - dostate¢né j

Posudte sprévnost pouZivani forméinich zdpisi obsaZenych v préci. Posudte typografickou a
jazykovou stranku.
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Rozsah préace je na spodni hranici diplomové prace. Prace je psana v Cestiné, pfesto se student
neodvazil prelozit nékteré terminy, napt. bearing-olny piistup. | kdyZ jsou vysledky podrobné
diskutovany v kapitole 4.3, pfesto bych uvital napf. u algoritmu bez lokalizace, jaké byly kone¢né
rozdily hodnot detekce vzorl v obraze, Ze se algoritmus zastavil i ve vzdalenosti 23cm od cilové
pozice.

Prace také trpi nedostatkem pfi popisu proménnych v rovnicich. Napf. Rovnice 2.1 a 2.2 obsahuji 5
proménnych z nichZ neni ani jedna popsana v textu, student pravdépodobné soudi, Ze sta&l obrazek
2.1. U rovnice 2.5 chybi, zda student pocditd parametr b podle polohy kamery, nebo zjednodusené
predpoklada, Ze b=0. Také by bylo spravnéjsi pouzit v téchto rovnicich index kamery.

Vybér zdroju, korektnost citaci |A - vyborné |

Vyjadrete se k aktivité studenta pii ziskdvani a vyuZivani studijnich materiél( k reseni zdvérecné
préce. Charakterizujte vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje.
Ovérte, zda jsou vSechny pievzaté prvky radné odliseny od vlastnich vysledk( a dvah, zda nedoslo
k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Uplné a v souladu s citacnimi zvyklostmi a
normami. S—

Citace zdrojl je v poradku.

DalSi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosazenych hlavnich vysledk( zdvéreéné prace, napf. k Urovni teoretickych
vysledkd, nebo k drovni a funkénosti technického nebo programového vytvoreného feseni,
publikacnim vystupam, experimentdini zrucnosti apod. = o
Zajimalo by mé, v kolika pripadech robot s algoritmem lokalizace nedorazil viibec do blizkosti cilové
pozice?

V programech neustéle prevadite Uhlové jednotky stupné na radiany a zpét, pro¢?

V zavéru kapitoly 4.3.5 pisete ,Za pouziti lepsiho regulatoru by mozna mohl byt (algoritmus bez
lokalizace) i presnéjsi“. Mlzete vysvétlit, jak by regulator mohl zlepsit vysledky a pfesnost detekce
vzori? Neni nahodou problém ve vyuzZiti detekovanych momentl bez Gpravy jako poZadované

thlové rychlosti?

Ill. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prace, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte
pripadné otazky, které by mél student zodpovédét pfi obhajobé zdvérecné prace pred
komisi.

PfedloZenou zaverecnou praci hodnotim klasifikalnim stupném [p_ spokojive. |

Datum: [p3 06.10 Podpis:
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