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I. IDENTIFIKACNi UDAJE

Nazev prace: Fusion of UWB-Based Distance Sensors with a Visual Relative Localization System
Jméno autora: Vit Petiik

Typ prace: bakalarska

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)

Katedra/ustav: 13133

Vedouci prace: Viktor Walter

Pracovisté vedouciho prace: 13133

II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani prumérné narocné

SloZitost zadani je pro bakalarskou praci typicka, i kdyZ po teoretické strance mirné jednodussi, neZ je u nasi skupiny bézné.

Splnéni zadani splnéno s mensimi vyhradami

Student splnil zadani prace, jmenovité navrh a implementaci systému pro fuzi detekci bezpilotnich helikoptér z detekcénich
systému na bazi UWB (ultra-Sirokopasmové radiové vysilani) a na bazi pocitacového vidéni.

Student testoval vlastnosti senzoru na bazi UWB na redlném letounu, coZz umoznilo ziskat charakteristiky systému.

Z divodu technickych potizi se studentovi nepodafilo testovat vyuziti fize dvou typl senzoru na realném letounu, coz
nahradil testovanim v simula¢nim prostredi. JelikozZ bylo testovani v redlném svété volitelnym rozsifenim, nepovazuju toto za
zavazné.

Popis experimentt jak v simulaci tak v readlném prostredi je ponékud spory, ale nepostradam tu zadna konkrétni data.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Student priibézné praci konzultoval a na vystupech pracoval samostatné. Pritom student navrhoval vlastni feseni problém(
se kterymi se potykal, coZ ocenuji. V prabéhu implementace softvéru se student seznamil se systémem UVDAR a s obsahlym
sytémem pro bezpilotni helikoptéry vyvinutym skupinou MRS, a na této platformé postavil své reseni.

Odborna droven B - velmi dobte

Prace popisuje dany problém, pouZité prostfedky a zavéry dostate¢né detailné. Nékteré soucasti teoretické casti prace jsou
ponékud prilis obsahlé, ku pFikladu popularni linedrni KaAlmanuav filtr (¢ast 4.1) ve dnesni dobé nemusi byt podle mého
nazoru rozepsan. Naopak, ¢ast 5.2, zabyvajici se fuzi senzorickych vstupt, mohla byt pojata obsirnéji, zvlast vzhledem k tomu
Ze jde o nejdulezitejsi ¢ast prace. Systém UVDAR je popsan v jeho mirné zastaralé verzi, coz ale nema vliv na spravnost
reseni jeho flze s UWB mérenim.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobfe

Prace je napsana v anglickém jazyce, jak je v nasi skupiné zvyklosti, a je na dobré jazykové trovni.
Prace je obohacena ilustracemi a diagramy, které vhodné doplnuji text a zvysuji jeho zrozumitelnost.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Nemam zadné vyhrady. Student vhodné vyuZil aktualni a relevantni zdroje a spravné je citoval.

Dalsi komentare a hodnoceni
Vyjddrete se k urovni dosazenych hlavnich vysledk( zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zrucnosti apod.

1/2




¢vuT POSUDEK VEDOUCIHO
ZAVERECNE PRACE

CESKE VYSOKE
UCENI TECHNICKE
V PRAZE

Student navrhl Feseni problému flze dvou vzajemné se doplnujicich method méreni relativni pozice bezpilotnich helikoptér.
Toto FesSeni povazuji za vhodné, i kdyZ pro plné nasazeni bude vyZadovat dodatecné testovani.

Jestli se systém osvédci, aktualné planujeme ho v budoucnosti zaradit jako volitelnou soucast systému UVDAR pro vyuziti v
experimentalnich letech nasi skupiny.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnocenr.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobre.

Datum: 6.6.2023 Podpis:
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Véc: Posudek oponenta na bakalarskou praci Vita Petrika

Uvod
V dobé psani posudku jsem studenta Vita Petfika osobné neznal a také jsem nemél povédomi o jeho
praci. Posuzuji bakalarskou praci pouze na zakladé predlozeného textu.

Nazor oponenta na zadani prace

Téma bakalarské prace se opira o $pickové vysledky skupiny doc. Martina Sasky ve
vicedronovych formacich drond véetné jejich technického vyvoje. Zadani slouzi ke smysluplnému
pruzkumu, jak zlepsit relativni lokalizaci ego-dronu ve formaci drond. Vysledek ma byt také
implementovan. Zadani je rozumné.

Text bakalarské prace

Text bakalarské prace ma dobrou strukturu, je vécny, ale je az piili§ struény. Textu chybi
navaznosti. Text prace je ve vyborné angli¢tiné. Po formalni strance je text bakalaiské prace
v poradku.

Kapitola 1 — Uvod uvadi velmi struéné souvisejici stav védéni. Kapitola 2 vysvétluje ultrafialové
méfeni vzdalenosti-orientace, Ultra-violet Direction and Ranging (UVDAR). Kapitola 3 vysvétiuje
pouziti Sirokopasmového radiového pfijimace pro méreni vzdalenosti (UWB ranging) véetné
technickych detailu nutnych pro implementaci. Kapitola 4 shrnuje pouzity Kalmanuv filtr. Autor
nezmifuje dulezity predpoklad unimodality pravdépodobnostniho rozdéleni pro pouziti Kalmanova
filtru. Kapitola 5 popisuje vyuziti méreni vzdalenosti UWB prijimaéem pii komunikaci mezi dvéma
drony. Uvazuje se implementace na skuteénych dronech ve skupiné doc. Martina Sasky. Zde autor
navazuje na praci dalSich kolegl a vyuziva ji.

Kapitola 6 az prili§ struéné popisuje vysledky v simulaci i redlném testu. Realny test se nepoved|
(str. 32), a tak poskytované vysledky jsou ze simulace v Gazebo. Soudim, ze popis vysledkl
zaslouzil v bakalarské praci vétsi prostor. Text je zde az pifili§ useény. To podryva poZzadavek pro
kvalifikaéni prace, a to dat moznost &tenafi vysledky duplikovat. Kapitola 7 je zavérem, v némz se
autor pochvalil, cituji:“this thesis has made significant contributions to the enhancement of visual
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Vysledky

| pfes velmi useény popis vysledkl v kapitole 6 usuzuji, Zze student spinil zadani. Vedouci prace
v zadani piedpokladal, ze student muze mit v redlném experimentu tézkosti, a tak tento

experiment byl volitelny. Problémem textu bakalaiské prace je az priliSna strué¢nost. Ocekaval



bych, ze kapitola s vysledky bude |épe navazovat na piredchozi kapitoly. Vysledky ze simulaci jsou
ukazany jen na nékolika prabézich, aniz by je autor néjak kvalitativné zhodnotil.

Otazky k obhajobé

1. Kalmanuv filtr Ize dobre pouzit, kdyz je uvazované pravdépodobnostni rozdéleni
unimodalni. V kontextu prace to znamena, Ze je dobie detekovan jediny cil. Uvazoval autor
v praci tuto okolnost?

2. V praci autor na str. 36 zmiruje jako pfi¢inu neuspéchu realného experimentu ,incorrect
configuration®“. Co to znamena? Pro¢ autor experiment s lepsi konfiguraci parametra
nezopakoval?

3. Prog je popis vysledku v kapitole 6 tak Use¢ny a bez navaznosti? Existuje jinde podrobné;jsi
popis, na n&jz mohou navazat dalsi?

4. Jaké jsou slabiny prace?

V praci neni presnéji vymezeno, na jaké vysledky jinych ve skupiné doc. Martina Sasky

navazoval. Prosim autora, aby hranici mezi jeho vysledky a vysledky jinych u obhajoby

popsal.

o

Zaver

Zadani je pravdépodobné z vétsi ¢asti spinéno. Popis vysledkl a jejich dokumentace je ultra
strué¢na bez ocekavanych navaznosti. Autor nezmirnuje nedostatky prace, coz je dulezité dalsi
navazujici vyzkumniky.

S ohledem na vysledky studenta Vita Petrika navrhuji komisi pro obhajoby ocenit diplomovou préci
znamkou velmi dobfe, pfipadné dobre.
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prof. Ing. Vaclav Hiava¢, CSc. \

Priloha. Detailni poznamky pfi ¢teni prace

e str. iv - jednopismenna piedpona z na konci fadku.

e str. 2 - chybi mezerav [9,18].

e str. 29 - Neni fe€eno, kdy experiment na Temesvaru probéhl. Bakalaiska prace je
z pohledu oponenta protokolem. Tato informace by zde méla byt.
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