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Cilem prace bylo navrhnout zpiisob lokalizace kvadroptér, ktery by se dal pouZit pro rychlou
detekci vzajemné polohy kvadroptér a také pro pozdéjsi analyzu priibghu experimentu s vice
kvadroptéry. Student se ve své praci soustfedil na druhou &4st problému, tj. automatické zpracovani
video sekvenci z prib&hu experimentu. Pro synchronizaci videi p¥i venkovnich experimentech
navrhl jednoduchy a prakticky pouZitelny zpisob detekce vzdjemné polohy kamer a Casové
synchronizace video zdznami. Tyto postupy byly ovéfeny pfi praktickych experimentech studenti
feSicich diplomové prace na téma samoorganizace roje kvadroptér.

V pristupu studenta byla zohlednéna i prvni tiloha, tedy rychlé detekce navrZenych vzord,
kdy klicové casti detekce byly navrhovany s ohledem na jejich ¢asovou naroénost. Do této &asti lze
zafadit detekci typu kruhové znacky pomoci detekce paprskil z centra detekované svétlé oblasti.
Zde patii asi moje hlavni kritika prace diplomanta, kdy nebyla provedena hlubsi analjza
spolehlivosti tohoto detekioru. Diplomant neprovedl statistickou analjzu kvality detekce na
rozsahlém souboru snimkd, ¢i video sekvenci. Diplomant pracoval pfevainé samostatng, ale
odvedend prace nebyla takového rozsahu, jak byla poZadovéna. To se odrazilo i na pisemné Casti
diplomové prace, na které zacal diplomant intenzivné pracovat aZ posledni mésic pred odevzdanim.
Z tohoto diivodu pak diplomové prace obsahuje méné analyz provedenych experimentti nez by bylo
vhodné. Z diivodu pomalejsi price studenta pak nebylo moZné zaméfit se na detekci obrazi
rozmazanych pohybem a neostrosti kamery.

Pinos diplomové price je v ovéfeni pouZitelnosti principii detekce kvadroptér ve
venkovnim prostiedi a ovéfeni snadnosti ziskdni dat z provedenych experimentd. Student splnil
zadéni diplomové préce, praci doporucuji k obhajobé a s ohledem na uvedené nedostatky hodnotim
stupném

dobre — C.
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PfedloZena diplomova préce se zabyvé problémem lokalizace létajicich mobilnich
roboti prostfednictvim kamerového stereo péru a identifikaéntho obrazce zaloZeného
na soustfednych kruhovych vzorech. Téma prace je vysoce aktualni a problémem loka-
lizace malych vzdudnych robotti se zabyva fada svétovych pracovist. PrestoZe je prace
rémcové relativné dobfe motivovéna, konkrétni motivace a pfedev$im definice feSeného
problému je téZko srozumiteln4. Z textu prace nent zfejmé jaké omezujici podminky jsou
pfedpokladany a na jaky aplikaéni scénéf je cileno. Prvni &4st tivodu zmiiluje potfebu
vzajemné lokalizace, av8ak jiz ve druhém odstavci je uveden cil préce lokalizovat aZ
¢tyti kvadrokoptéry z video zaznamu. To je tiloha off-line lokalizace, u které je moné
uvaZzovat jiné pfedpoklady a napftiklad problém vypocetni naroénosti nemusi byt kli-
¢ovym poZadavkem. Tento nesoulad by pravdépodobné vyjasnila kapitola vénovana
definici a specifikaci feSeného problému, tu jsem v8ak v praci nenalezl.

Podobny nedostatek také shleddvam v pfehledu souasnych p¥istupti fesené proble-
matiky lokalizace, napf. pfistup zaloZeny na vysledcich projektu Tango spole¢nosti Goo-
gle, ktery rozviji skupina prof. Vijay Kumara z Pensylvanské univerzity. Prace v podstaté
cituje pouze jediny p¥fstup Whycon, u kterého je zminéno, Ze fe3f danou problematiku
a to navic velmi rychle a efektivné pouze s vyuZitim palubnich vypogetnich prosttedkii.
Uvodni &st préce tak navozuje dojem, Ze diplomova prace déle rozviji tento piistup,
nicméné student navrhuje feSent jiné, u kterého v8ak neposkytuje srovnéni s citovanym
Whycon systémem v referenci [8]. V tomto odkazovaném &lanku je tento systém pouzit
také pro absolutni lokalizaci vice mobilnich robott, tj. v podobné tloze jakym se zabyva
diplomova préce. Navic je reference [8] netiplng, coZ déle sniZuje kvalitu provedené
reSerSe soucasnych ptistupi feicich studovanou problematiku.

Ve druhé kapitole student popisuje zpracovani obrazu, kde se v podstaté jedna
o piepis standardnich metod, ktery je nejspide zamyslen jako dokumentace porozu-
méni problematice, nebot' implementace téchto metod je zaloZena na vyuZiti existujicich
funkcich knihovny OpenCV. Vlastni pfinos diplomové prace tak spatfuji predevsim
v navrhu vzort, synchronizaci dvou video proudt: a provedeni experimentti. Nicméng
zde mi chybf 8ir8i rozbor problematiky, naptiklad vyhodnoceni a ovéfeni ptesnosti a
robustnosti lokalizace zaloZené na vice mensich kruhovych vzorech (napt. s vyuZitim
systému Whycon) v porovnéani s navrhovanym feSenim. Synchronizace obrazovych dat
z vice kamer a navrZené feSenf vychdazi z problému off-line lokalizace z vice video z4-
znamtl, pro ktery v praci postrdddm dostatetnou motivaci. Pfedpoklddam, Ze ¥eSena
tloha je nejspiSe motivovéna poskytnutim globélni pozice robotu pro porovnani napt.
se metodami autonomni navigace, nebot’ pro vlastni ¥izeni pohybu je nutné uvazovat
on-line lokalizaci, kde 1ze problém synchronizace spiSe Fesit ¢asovymi znatkami obra-
zovych dat.

Kapitola 4 popisuje realizovanou implementaci. Popis je velmi rozvlaény a tim méné
ctivy. Strucny popis a uvedeni pseudo k6édu povazuji za pfinosné&jsi nez detailni popis



fungovéni implementovaného programu. Na druhou stranu formalni popis algoritmu
detekce a rozpoznéavani navrZzenych vzort v praci chybi a uvedeny popis konkrétn{ im-

w o rr

plementace , paprskovité detekce” a ,rozpoznéni teréi” neshled4vam srozumitelnym.

Experimentélni vysledky uvedené v kapitole 5 porovnavaji pouze navrhovany p¥i-
stup zaloZeny na kamerovém stereo péru. Porovnéni pfesnosti je provedenou pouze
pro vnitini prostory a statickou scénu pro dveé rizné vzdéalenosti kamer od sebe. S ohle-
dem na dostupné metody (napf. jiz vySe zmifiovana citace [8]) se domnivam, Ze bylo
moZné porovnat navrhované fefeni s existujicimi p¥istupy, pfipadné vyhodnotit ptes-
nost lokalizace z obrazu jediné kamery. Prezentované vysledky tak spi§e podporuji, Ze
metoda funguje, nicméné jiz neposkytuji dostate¢nou vypovidajici hodnotu pro kvalitu
navrZené metody s ohledem na dostupna feeni.

V praci je fada preklepti, gramatickych a typografickych prohfeskd, které déle sni-
Zujf ¢tivost a technickou srozumitelnost textu. PfestoZe byla v préci navrZena metoda
lokalizace a experimentalné ovéfena jeji funktnost, z pfedloZené diplomové préce jsem
nenabyl dojmu, Ze student doséhl v8ech vytycenych cilé a prokazal schopnost dosta-
te¢né nastudovat problematiku a navrhnout nové feseni, které by experimentalné ov#til,
porovnal s existujicimi pfistupy a zdokumentoval zji§téné pozorovani v podobé &tivého
a srozumitelného technického textu. I pfes uvedené vyhrady student realizoval systém
lokalizace, proto préaci doporuduji k obhajobé a hodnotim ji znamkou

E-dostatecné.
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