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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani primérné narotné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvérecné prdce. )

Narognost zadani spocivda v pozadavku na vyu2|t| ios pro Fizeni hellkoptery s ROS 5y5temem ktery si student sdm 2volil a se
kterym dosud nemélo Fesitelské pracoviété zkusenost.

Splnéni zadani splnéno s vétiimi vyhradami
Posudte, zda pfedloZend zdvérecnd préce spliiuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
spinény, nebo zda je prdce oproti zaddni roziitena. Nebylo-Ii zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i pfitiny jednotlivych nedostatku. L
Student dokdzal splnit hlavni bod zadam, ovladani hellkoptery s ROS systemem pomocn zafizeni s i0S. Nicméné dalsi body
splnil jen Eastecné nebo vibec. Prakticky viibec se nezabyval &dsti prace, kterd méla vyvinuté feseni pfipravit pro nasazenf(
v inspekénich a dohledovych Glohdch.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovéni prace D - uspokojivé

Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své Fefeni pribéiné konzultoval a
zda byl na konzultace dostateéné pfipraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirdi prace.

Student sice pracoval samostatne ale nedostateéné vyuZival moznost prawdelnych konzultaci a schtizek s ostatnimi
studenty pracujicimi se stejnym systémem. Dle mého nazoru si dostateéné nerozvrhl &as pro feSeni daného problému a
nevénoval bakaldrské praci dostateéné Usili, které si zaslouZi.

Odborna uroven E - dostateéné

Posudte troveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalost ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat z;skanych z praxe.

Odborné Grove prace je nizka i d|ky zminéné nedostatecne interakci s ostatnimi studenty, vedoucim z a ostathfml S
pracovniky skupiny MRS. Vysledny text se mnou student prakticky nekonzultoval. Diky tomu se v praci vyskytuje velké
mnoistvi nepfesnostf a faktickych chyb. Nékteré zavéry jsou nelogické a z prace je jasné vidét, Ze nékteré paséze byly
psany narychlo na posledni chvili a nejsou rozmyslené.

Formalni a jazykova Groven, rozsah prace F - nedostatecné
Posudte spravnost pouZivdni formdinich zdpisi obsaZenych v préci. Posudte typografickou a jazykovou strénku.

Jazykova a formalni Uroveri prace je velmi nizkd v nékterych &dstech je kvalita price a3 nedostateénd. | zde hlavni pmhlem
vidim v nedostatku Casu, ktery student praci vénoval a §patnému planovani prace. Ke kontrole mne student poslal jen
nékolik nedodé&lanych a prakticky necitelnych stranek. Na mé vytky k nedostate&nému rozsahu nékterych kapitol
nereagoval a ani si zjevné nenechal udélat jazykovou korekci, k €emu jsem ho vyhizel. N&které kligové kapitoly préce

{abstrakt, popis experimentd, atd.) mne pfed odevzddnim neposlal viibec.

Vybér zdroji, korektnost citaci C - dobfe
VyjddFete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivén{ studijnich materidlti k Feseni zdvéreéné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil viechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou viechny pfevzaté prvky Fadné
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odliseny od viastnich vysledki a Uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Upiné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi @ normami. B e

PouZité zdroje jsou citovany korektn&, nicméné na muj vkus je ve vy&tu referenci zastoupeno malé mnoZstyi \;éaeci%_ych
publikaci, a i re3er8e relevantnich pfistupl by méla jit vice do hloubky,

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vage celkové hodnoceni.

Shrnu-li nejvétsi nedostatky préce, coZ jsou z mého pohledu pouze &iste€né spinéni zadéni, vjrazné odborné i
formdlini nedostatky préce a obecné nedostateéné dopracovany text obsahujici velké mnozstvi nelplnych vét a

pFeklepd, a klady prace v podobé funkéniho systému Eastegné verifikovaného experimenty v simulatoru i s
redlnymi roboty, musim préci hodnotit stupné&m E - dostate¢né.

Datum: 7.6.2018 Podpis:
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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani |lehéi

Hodnoceni nérocnosti zadani zavérecné préce.

Jedna se o lehci zadani, které si klade za Ukol vyvinout uZivatelské rozhranf pro mobilni telefon s
iOS pro ovladani helikoptéry vybavené robotickym operaénim systémem ROS ve venkovnim
prostfedl a uvnitf budov pro inspekéni Glohy. Moduly ROSu a samotné algoritmy oviddani byly
vyvinuty v laboratofi Multi-robotickych systém@ a nejsou pfedmétem zadani této prace. Oviadani
pomoci vyvinutého uZivatelského rozhrani mélo byt otestovéno v simulaci a na rediném stroji.

Splnéni zadani splnéno s vét3imi vyhrada|

Posudte, zda predloZend zédvérecnd prace spliiuje zadani. V komentaFi pfipadné uvedte body
zadani, které nebyly zcela spinény, nebo zda je prce oproti zadani rozsifena. Nebylo-li zadani
zcela spInéno, pokuste se posoudit zévaznost, dopady a pfipadné i pficiny jednotlivych
nedostatkd.

BohuzZel musim konstatovat ¢astecné nesplnéni nasledujicich bod(i zadanf:

2. Design and implement an iOS application for basic UAV control by iPhones (joystick, setting GPS
points, displaying a UAV telemetry - position estimation, battery status, data from selected
onboard sensors) - Chybi jakakoli informace o stavu baterie UAV ¢i tdaje z dalSich
senzori. Chybi zobrazeni trajektorie UAV p¥Fimo v aplikaci. Ovladani pomoci joysticku
sice bylo naimplementovano, ale kvili Gdajné pomalosti SSH spojeni neni v sou¢asném
stavu implementace pouzitelné. Tato latence neni v praci podlozena daty a
analyzovana. Nepouzitelnost tudiz neni v praci fadné odtivodnéna.

3. Verify the application in Gazebo and with a real platform in outdoor conditions. - Nastavovani
GPS bodu trajektorie z Google map viak nebylo verifikovano v simulaci kv(ili udajné
Spatné podpore ze strany simulatoru. Toto se nezaklddd na pravdé, Gazebo ma GPS
plugin pro pFfimé nasazeni GPS koordinaéniho systému.

4. Design and implement an iOS application to setup and control an inspection/monitoring task. A
user submits a sequence of points of snapshots and camera orientations in these points and the
application returns a collision-free path in a known map. The user can edit the obtained path and
confirm its execution. - Vyvinuta aplikace umoziuje vizualizaci 3D pointcloudu
reprezentujiciho vnitfek budovy ve 2D vrstvach pFi pohledu shora pro snazéi orientaci.
V téchto vrstvach uzivatel mlize manudlné zadat body trajektorie pro UAV, stejné jako v
Google maps pro venkovni nasazeni. Nicméné student vibec nefesi ani nediskutuje
orientaci UAV a optimalizaci trajektorie pro sniméni zabéra z dronu a vyhybani se
prekazkam.

5. To verify the inspection/monitoring application in Gazebo in scenarios of warehouse monitoring
and inspection of historical buildings [3,4]. To verify the application with a real platform in outdoor
conditions. - Tento bod prace nebyl podle kapitoly Experiments vibec realizovan.
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Zvoleny postup Feseni | spravny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody Fesend.
Zvoleny postup praci byl spravny, student se cestou musel potykat s Fadou mnohdy zbytecnych
potizi. Nekteré se mu povedlo vyresit, nékteré byly nad jeho sily (Virtualizace, SSH spojeni atd.)

Odborna uroven |E - dostateéns

Posudte uroveri odbornosti zdvére¢né prace, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné
literatury, vyuZiti podkladd a dat ziskanych z praxe.

Student prokazal obstojnou orientaci v ekosystému vyvoje aplikaci pro iOS, ktery byl srozumitelné
popsan Student prokazal znalost a orientaci v programovych modulech, které dok&zal vhodnym
zplsobem napojit do funk&niho celku. Bohuzel je z préce zfejmé, ze onentace v dalSich &astech

Ry

problematiky, zejména v ROSu, Gazebu a bezpilotnich prostfedcich obecné byla na niz&i Grovni.

Rozsah prace Je spise mensi. Dand problematika by zaslouZila jisté partie vice rozvést a popsat.
Jedné se zejména o:

- Popis samotného dronu, senzord, zpracovani dat na palubé&

- Popis Robotického Operacniho Systému ROS

- Popis vyuzivaného rozhrani ROSu pro ovladani dronu

- Popis funkci ROSovského baliku UAV_core vyvinutého skupinou Multirobotickych systém(

- Popis tvorby a vysledné podoby ovlddacich pifkazi UAV

Diskuse pouzitych postup(, vlastnich ¢innosti studenta, problém( a zejména experimentd nenf
dostatecna. Postradam napfiklad:

- Technicky popis zplsobu SSH spojenti, popis problém( a postup jejich fegeni

- Grafické vystupy doklédajl’ci spravnou funkci ovlddaciho rozhrani, zejména pro indoor operace,
tedy napf. pfechazeni mezi Jednotllvyml vrstvami pointcloudu a ovladani UAV béhem inspekci

- Odhad slozitosti a dlikaz spravné funkce navrzeného filtra¢niho algoritmu pro redukci poc¢tu bod@
pointcloudu reprezentujiciho vnitfek budovy

- Popis vlastni implementacnf ¢innosti. Z prace neni zfejmé kolik Gsili tomu student v&noval a kolik
kédu je pouhé prepouziti knihoven.

- Data a SirsSi diskusi provedenych experiment( a jejich prib&hu. Neni zfejmé jakou mérou se na
nich student sam podilel.

- Popis a Sirsi diskuse dlvodl selhani u nerealizované simulacni ¢asti zadani.

V préci se nachazi nékteré drobné faktické chyby

- Student tvrdil, Ze drony pro FPV zéavody maji napfimo oviddané motory. Nemaji, motory jsou
regulovany kazdy zvlast stabiliza¢ni jednotkou.

- VirtualBox Gdajné nema podporu 3D akcelerace, coZ neni pravda.

Nékteré chyby maji oviem pfimy vliv na kvalitu prace:

- Latence SSH spojenf

- Neni pravda, Ze Gazebo nepodporuje GPS koordinéty.

- Studentem navrzeny algoritmus pro redukci poctu bod{ pointcloudu vZdy smaze nékolik prvnich
bodl které dostane na vstup. Je tedy zfejmé, Ze funguje jen diky velkému poctu bod pointcloudu.
- Trajektorie na screenshotech z aplikace a z telemetrie rediného UAV si neodpovidaji. Nemaiji tedy
vypovidajici hodnotu o spravné funkci.

Nékteré partie prace jsou nadbytecné, protoze do vysledného reseni nebyly zahrnuty a nejsou ani
predmétem zadanf:

- Pomérné obsahlé porovnani iOS vs Android

- UIBezierPath
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Formalni a jazykova uroven, rozsah prace E - dostatend

Posudte spravnost pouzivani formalnich zépis( obsaZenych v préci. Posudte typografickou a
jazykovou stranku.
Po formalini strance prace splfiuje viechny néleZitosti. Obsahuje abstrakt, z&vér a je vhodné
¢lenéna do kapitol.

Student se nicméné celou dobu potyka s anglickym jazykem. Véty ¢asto nemaji spréavny slovosled,
obcas z nich kromé ¢lent vypadne i celé slovo. Nekterym ¢astem prace se da obtizné rozumét. Tu
a tam jsou i po sobé jdouci véty v pfimém rozporu, coz je matouc.

Priklad:

Student implementoval ovladani pfes joystick a pfes google mapy, ale pige: ,In simulator were
tested both implementations of navigation. Google maps are very useless in a simulator because
the coordinations accords to real GPS positions and it can not be practically tested in a simulator.”

Vybér zdroju, korektnost citaci B - velmi dobfe]

Vyjédrete se k aktivité studenta pfi zrskavam a vyuzivani studijnich materidl( k feseni zévérecné
préce. Charakterizujte vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje.
Ovérte, zda jsou vSechny prevzate prvky fédné odliseny od viastnich vysledk( a tvah, zda nedoglo
k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Uplné a v souladu s citacnimi zvyklostmi a
normami.

Student vybral relevantni zdroje, vétSinou webové, které s vyjimkou quick sort algoritmu vzdy
naprosto korektné citoval.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjadrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledk( zévéreéné préce, napr. k Grovni teoretfckych
vysledkl, nebo k trovni a funkcénosti technického nebo programového vytvofeného Fegen,
publikacnim vystupim, experimentdini zrucnosti apod

Student pouZil obrazky mensiho formatu, ktery sniZuje prehlednost prace.
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Ill. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrite aspekty zdvérecné préce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte
pripadné otazky, které by mél student zodpovédét pfi obhajobé zdvérecné préce pred
komist.

Prace predklada aplikaci pro telefony iPhone s iOS, kterd umoZfiuje ve venkovnim prostredi
za vyuziti Google map vyslat UAV vybavené robotickym opera&nim systémem po trajektorii,
kterou uZivatel definuje manudinf selekci GPS koordinatd z Google map. UAV poté leti od
bodu k bodu v poradi, ve kterém byly body zadany. Pro vnitini pouZitf aplikace teoreticky
funguje stejne, jen uziva lokéalniho koordina&niho systému.

Musim bohuzel konstatovat, Ze aspekty jako spolehlivost a funkcionalita aplikace a celého
ROSovského ovladaciho systému bohuZel nebyly ré4dné popsany. Nebyly ani f4dné
otestovany v simulacnim prostfedy, jak bylo poZadovéano. Uloha inspekce vnitinich prostor
budov nebyla vyresena ve smyslu zadani prace a nebyla otestovana ani v simulaci, ani na
realném UAV. Prace se sousti'edl témé&r vyhradné& na venkovni experiment, navic s velmi
omezenymi a nedostatecné diskutovanymi vystupy. Préce tudiz do urdité miry nesplniuje
body 2-4 zadani. Bod 5 nesplnuje vibec.

PredloZena prace splfiuje vSechny néleZitosti po formainf strénce a je vhodné &lenéna do
kapitol. Jeji jazykové Uprava je vSak na velmi $patné Grovni. Nékterym ¢astem préace se da
obtizné rozumét.

Student nicméné prokazal schopnost samostatné prace, prokézal svou znalost
softwarového vyvoje pro i0S, prokézal schopnost vyhledat a korektné pracovat se zdroji.
Student vyvinul znacnou snahu orientovat se v obsahlé problematice. A&koli nesplnil jistou
Cast zadani, vystupem préce je ¢asteéné vyuzitelna funkénf aplikace a proto doporucuji tuto
praci k obhajobé.

PredloZenou zavérecnou préci hodnotim klasifika¢nim stupném [E- dostateené. |

Navrhuji poloZit pfi obhajobé tyto otdzky:

1. Jaké byly problémy pfi ovladani UAV pomoci joystickd s vyuZitim SSH spojeni a jak se je
povedlo vyfesit? Pro¢ bylo podle vds SSH spojeni pomalé?

2. Jak vypadaji a jakym zplsobem jsou tvofeny piikazy pro UAV?

3. Jakym zpUsobem je feSena optimalizace trajektorie UAV a vyhyban( se prekdzkam?

Datum: Podpis:
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