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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI

N

Zadani primérné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvérecné prdce.

Splnéni zadani splnéno

pripadng i pficiny jednotitvjch nedostatkd.
Student spinil vSechny body zadani.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace C-dobfe

terniny . jesth prubezné zda
Lyl na keizultace desteteiné pripraven Posudte schopriost studema sai 10statné

Student pravidelné& dochézel na konzultace a sviij postup pfi FeSeni prace pravidelng konzultoval. U studenta bych ocenil
vét$i miru samostatnosti.

Odborn3 dGroveii B - velmi dobfe |

[¢]

Student pfi feSeni prace vyuZil jak znalosti ziskané bé&hem studia a Feeni bakalaiské prace, tak znalosti ziskané studiem
védeckych ¢lankl vztahujici se k problematice lokalizace mobilniho robotu.

Formalni a jazykova Urovei, rozsah prace D - uspokojivé |

Prace je po formalni strance dobre zpracovana. Prace je psana v &eském jazyce bez vyraznych chyb, dobfe €itelna . Chybi
kvantitativni vyhodnoceni experimentalni ¢asti lokalizace, je pfitomné pouze vyhodnoceni kvalitativni.

Vybér zdroji, korektnost citaci B - velmi dobre

Student spravné pracuje se zdroji a dodrzuje citaéni zvyklosti a etiku.
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Dalsi komentafe a hodnoceni

funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni publikacnim vystupum, experimentdlin zrucnost apod.

v wz

Praci je mozné rozdélit na dve sti: vybér vhodného obrazového pFiznaku a vlastni lokalizace. Vybér vhodného pFiznaku je
zaloZen na vyhodnoceni mnoistvi detekovanych pfiznaka v obraze a jejich distinktivnost pfi snimani odliSnych scén. To je
méfeno ve specifickych podminkach obrazu stropu, kde se vyskytuje velké procento uniformnich ploch a nékolik clenitych
ale opakujicich se prvka jako jsou svétla nebo vyfuky klimatizace.

Vastnf lokalizace vyuziva piistup €asticového filtru, ktery je schopen fungovat i ve specifickych podminkach s vysokou
podobnosti jednotlivych mist v prostiedi a velkymi oblastmi bez vyraznych prvka.

Jako nejvétsi slabinu prace vidim v chybéjicim kvantitativnim vyhodnoceni lokalizaéniho algoritmu, pirestoze byla k dispozici
presna reference polohy ze systému Vicon. Kvalitativné vyhodnoceno |ze Fici, Ze lokalizagni algoritmus dokazal
dokonvergovat ke spravné pozici robotu a nasledné ji udrzet.

Il. CELKOVE HODNOCENi A NAVRH KLASIFIKACE
Shrite aspekty zdvéreéné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Préice se zaméruje na lokalizaci mobilniho robotu ve vnitfnim prostiedr s vyuZitim monokuldrni kamery sledujicim
strop. ZdUraznil bych, Ze v zaddni neni Feseni problému soucasného mapovdni a lokalizace (SLAM) ale pouze
lokalizace s tim, Ze pro tvorbu mapy je vyuZit externi lokalizaéni systém (v tomto pripadé vicon).

Soucdsti prdce je vybér vhodného obrazového pFiznaku. Z vice neZ 10 moZnych pfiznakt byly vybrdny na zdkladé
definovanych kritérir tFi, které byly ddle pouZity k tvorbé mapy.

Jako plus povazuji vyuziti fixniho datasetu pro tvorbu mapy, takZe viechny mapy byly vytvoreny ze stejnych dat.
Stejné tak byl vytvoren dataset pro lokalizaci robotu. To umoZiiuje korektni porovndni viech tii pfiznaku. Pro
viastni lokalizaci je pouZit cdsticovy filtr.

Je nedtastné, Ze v prdci chybi kvantitativni vyhodnocenr pFesnosti lokalizace. Jednotlivé metody jsou vyhodnoceny
pouze kvalitativné na zdkladé pozorovdni rychlosti konvergence a ndsledného sledovdni skutecné polohy robotu
odhadovanou polohou (shlukem) z lokalizaéniho algoritmu.

PfedloZenou zavéretnou praci hodnotim klasifikagnim stupném [ _ 4op¥e

Datum: 05/31_/1_9 B POdpiS:
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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani prdmérné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvéreéné prdce. o o
Préace se sklada z vybéru obrazovych piiznakt a vizualni lokaliza¢ni metody vhodné pro lokalizaci ve znamé mapé. Vybrana
lokalizaéni metoda ma byt naimplementovana a poté vyhodnoceny jeji viastnosti. Narognost téchto tloh hodnotim jako
primérnou.

Spinéni zadani 'splnéno s v&tsimi vyhrada|

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce spliiuje zaddni, V komentdfi pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela

splnény, nebo zda je prdce oproti zaddnf rozéitfena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
_pfipadné i pficiny jednotlivych nedostatkdi. S e

V3echny body zadani byly spin&ny. Nicméné vystup z lokalizaéni metody by méla byt pozice robotu, zatimco v praci je

vystupem pouze mnoZina hypotéz o pozici robotu. Jak z mnoZiny hypotéz ziskat konkrétni pozici v praci chybi. Také mam

vyhrady k posiednimu bodu: Vyhodnoceni viastnosti implementované metody. Vyroky ,pfesnost metody je neuspokojiva“ a
|_»aspoi pfiblizné na vzdalenost kolem jednoho metru” nejsou dostateénym popisem presnosti lokalizaéni metody.

Zvoleny postup FeSeni spravny

_Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody feseni. e
Student proved| re3ersi dostupnych vizualnich lokalizaénich metod, z kterych nasledné vybral &asticovy filtr, ktery je vhodny
pro lokalizaci ve zndmé mapé obrazovych pfiznakii. Obrazové pfiznaky vhodné pro uvazované prostiedi byly vybranany na
zakladé experimentu, ktery testoval robustnost pfiznaku a jejich popisu vici zménam Ghlu pohledu.

Odborna uroveii E - dostatecné |

Posudte troven odbornosti zdvéreéné prdce, vyuziti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat
ziskanych z praxe.

PFi feSeni problému byly vyuZity jak znalosti ziskané studiem, tak znalosti z nastudované odborné literatury. Nicméné tyto
znalosti jsou v praci popsany pFilis laicky. Prace obsahuje velké mnoZstvi vagnich, nepiesnych nebo zavadéjicich formulaci.
Pseudokéd implementované metody (Easticového filtru) ,Listing 3.1* nedava smysl. Déle chybi popis viech testovanych
detektord pFiznakd.

Formaélni a jazykova uroveii, rozsah prace E - dostatecné

_Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpisti obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.
Prace obsahuje velké mnozstvi pfeklep( a gramatickych chyb. PouZité symboly v matematickych zapisech &asto nejsou
vysvétleny nebo nejsou konzistentni. Typograficka Groven je nizka. Carky a mezery jsou ve vétich Zasto na Spatnych mistech

(Sekee 2.1.3). Matematické zapisy rovnic nejsou korektng zasazeny do vét,

Ts"bér zdroji, korektnost citaci C - dobre
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Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivdani studijnich materidlt k Feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovéite, zda jsou viechny prevzaté prvky fadné odliseny od
viastnich vysledki a tivah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tpiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami. o

Pouzita literatura ja citovana korektné podle cita¢nich zvyklosti a norem. PFevzaté prvky jsou odliseny citaci. Chybi vak
citace viech testovanych detektor obrazovych pfiznaka.

Dalsi komentare a hodnoceni
Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledkt zavérecné prdce, napfr. k tirovni teoretickych vysledka, nebo k trovni a
_funkénosti technického nebo programového vytvoreného fedent, publikacnim vystupim, experimentdin/ zruénosti apod.

1. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

Prace spliiuje zadani, ale trpi vyse zminénymi problémy. Hlavni nedostatky prace jsou:
1) Vystup lokaliza¢ni metody by méla byt konkrétni pozice robotu, ne mnoZina hypotéz.
2) Vyhodnoceni vlastnosti lokaliza¢ni metody je nedostate¢né.

3) Chybi popis a citace véech testovanych detektort pfiznakd.

Student by pf¥i obhajobé mél zodpovédét nasledujici otazky:

1) V senzorovém modelu se pro kazdou ¢astici pocita ,jakou oblast stropu by mohl robot na jeji pozici vidét". Jak
se vypocita pozice a rozméry této oblasti?

av g

2) Popiste jak funguje pouZita metoda Low Variance vzorkovani. Proc je ,vypocCetné Uspornéjsi“ nez vzorkovani
pomoci ruletového kola?

3) Vystupem implementovaného ¢asticového filtru je mnozina hypotéz o pozici robotu v kazdém ¢asovém kroku.
Jak 1ze z t&chto hypotéz ziskat konkrétni odhad pozice robotu?

PfedloZenou zavérelnou praci hodnotim klasifikalnim stupném | _ uspokojive.

Datum: _05/30/1_9_ i Podpis:
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