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1.

Naroc¢nost zadani jednoduché zadani
Zadani je jednoduché a feseni je triviaini. Cemuz odpovida délka zdrojovych kéd a délka technické
dokumentace.

Splnéni pozadavku zadani zadani spinéno
Zadani bylo spInéno, ale realizace neosini.
Rozsah technické zpravy nespliiuje minimalni pozadavky

Technickéa zprava je kratka, divod je ten, Ze velka ¢ast byla vykopirovana od jinych autor(l. Tyto ¢asti textu
nepocitam do rozsahu nebot se jedna v podstaté o plagiat. Prace je velmi jednoducha a neni o ¢em psat.
Obsahuje vypisy, které nepfinasi pfidanou hodnotu, napfiklad vypis 4.5, slovni popis grafického uzivatelského
rozhrani a zbyte¢né obrazky.

Prezentacni uroven predlozené prace 60 b. (D)
Prace je pochopitelna po prvnim precteni, ale to neni zplisobeno kvalitou textu jako takového, ale spise jeji
znacnou jednoduchosti. Studentovy popisy a vysvétleni znesnadriuji pochopeni. Nevhodné jsou popisy
uzivatelského rozhrani slovy. Nedostate¢né vysvétleni obrazku a graf(l. Nedobré vyhodnoceni méfeni apod.
Struktura prace je viceméneé v poradku.

Formalni uprava technickeé zpravy 60 b. (D)
Prace obsahuje fadu prestupk( proti typografii. Napfiklad: obrazky, které by mély byt vektorové jsou rastrové
(zvlasté v grafech je to nesmysiné a zplsobuije to nemoznost preéteni popiskd), v rovnicich se vyskytuje symbol *
pro nasobeni. Text nevhodné kombinuje styly, pouziva rlizné ¢asy a obsahuje fadu preklepd.

Prace s literaturou 0b. (F)
Prace hrubé porusuje cita¢ni etiku. Obsahuje dlouhé sekce, které jsou vykopirovany, upraveny nebo prelozeny.
Citace nebo reference neodpovidaji nebo chybi. Misty se jedna o ryzi plagiat.

Priklad: sekce 2.2 Homografie je pfekopirovana a doslovné prelozena z wikipedie
(https://en.wikipedia.org/wiki’/Homography_(computer_vision)). Tato skute¢nost neni ani uvedena,
referencovana. Navic se v textu objevuji symboly dvojitych pomiéek: "-- rotace a posun --", v kazdém péru jsou
dva rGizné UTF8 znaky. To vznikne pfi kopirovani textu z wiki, kde se objevuje "-rotation and translation-"

s dlouhou pomlc¢kou.

Srovnejte:

"V oblasti pocitacového vidéni Ize transformovat jakékoliv dva obrazy stejného rovinného

povrchu v prostoru, které jsou spojené pomoci homografii. To ma mnoho praktickych apli

kaci, jako je oprava obrazu, registrace obrazu nebo pohyb kamery -- rotace a posun -- mezi dvéma snimky.
Jakmile byl proveden posun kamery z odhadnuté matice, Ize tyto informace pouZzit pro navigaci nebo pro viozeni
model( 3D objektl do obrazku nebo videa tak, aby byly vykresleny se spravnou perspektivou a vypadaly, jako by
byly soucasti plvodni scény."

Text na wiki:

"In the field of computer vision, any two images of the same planar surface in space are related by a homography
(assuming a pinhole camera model). This has many practical applications, such as image rectification, image
registration, or camera motion-rotation and translation-between two images. Once camera resectioning has been
done from an estimated homography matrix, this information may be used for navigation, or to insert models of
3D objects into an image or video, so that they are rendered with the correct perspective and appear to have
been part of the original scene”

Toto neni jediny pfipad kopirovani a plagiatu.
DalSim pfikladem je sekce "2.4 Pohybové senzory", ktera je vykopirovana

z (https://en.wikipedia.org/wiki/Inertial_measurement_unit). Pfeklad je doslovny, kdy jsou vyuZity i Spatné
synonyma "body", "télo".
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Srovnejte:

"Inercialni méfici jednotka (IMU) je elektronické zafizeni, které méfi a hlasi specifickou silu téla, thlovou rychlost
a nékdy i orientaci téla pomoci kombinace akcelerometr(i, gyroskopt a nékdy magnetometrd"

Text na wiki:

"An inertial measurement unit (IMU) is an electronic device that measures and reports a body's specific force,
angular rate, and sometimes the orientation of the body, using a combination of accelerometers, gyroscopes, and
sometimes magnetometers.”

Jiny priklad je sekce "Monokularni metoda", kde je sice uvedeno €islo, odkud student Cerpal, ale neni jasné, ze
cely odstavec, formatovani i odrazky odpovidaji anglickému originalu jedna k jedné.

Dale tfeba sekce "2.5 Kalman(v filtr" (vykopirované z https://en.wikipedia.org/wiki/Kalman_filter)

Srovnejte:

"Kalmanova filtrace ma €etné technologické aplikace. B&Znou aplikaci je navadéni, navigace a fizeni vozidel,
zejména letadel, kosmickych lodi a lodi s dynamickym modelem [10]. Kromé toho je Kalmanovo filtrovani
konceptem, ktery se ¢asto pouZziva v analyze ¢asovych fad pouzivanych pro témata, jako je zpracovani signald
a ekonometrie. Kalmanovo filtrovani je jednim z hlavnich témat planovani a fizeni robotického pohybu a Ize jej
pouZit pro optimalizaci trajektorie. Vzhledem k ¢asové prodlevé mezi vydanim motorickych prikazl a pfijetim
senzorické zpétné vazby poskytuje pouziti Kalmanovych filtr( realisticky model pro vytvareni odhadud aktualniho
stavu motorického systému a vydavani aktualizovanych prikaz(."

Text na wiki:

"Kalman filtering has numerous technological applications. A common application is for guidance, navigation, and
control of vehicles, particularly aircraft, spacecraft and ships positioned dynamically.[6] Furthermore, Kalman
filtering is a concept much applied in time series analysis used for topics such as signal processing and
econometrics. Kalman filtering is also one of the main topics of robotic motion planning and control and can be
used for trajectory optimization.[7] Kalman filtering also works for modeling the central nervous system's control
of movement. Due to the time delay between issuing motor commands and receiving sensory feedback, the use
of Kalman filters provides a realistic model for making estimates of the current state of a motor system and
issuing updated commands."

Sekce "Android Studio” je vykopirovana z https://en.wikipedia.org/wiki/Android_Studio.
Nema smysl uvadét vSechny vyskyty zkopirovaného textu, protoze je jich mnoho.

Realizac¢ni vystup 50 b. (E)
Aplikace je jednoducha, integrované technologie uz jsou implementované a mnozstvi odvedené prace neni velké.
Aplikace se po 5 minutach vypne, nebot vyuziva nelicencovanou verzi knihovny SDK Chaquopy. Zdrojové kody
jsou pfiblizné na 300 fadcich kodu v Java (kde vétSina je v podobé tzv. boilerplate kddu z Sablon) a 50 fadku
v Python. MnozZstvi odvedené implementaéni prace je minimalni a vzméstnalo by se na jednu stranu A4. Kody
uvedené v ramci technické dokumentace jsou v podstaté jediné studentovy kody.
Vyuzitelnost vysledku
Aplikace slouzi jako experiment, jestli je navigace na mapé pomoci gyroskopu uziteéna. Svdj cel pini, ale je
znacné jednoducha.
Otazky k obhajobé

¢ Proc¢ jste kopiroval a prekladal dlouhé sekce z cizich zdroji a neuved! tuto skute¢nost?

¢ Tvrdite: "Na druhém grafu na obrazku 4.6 je vidét, ze akcelerometr vraci

hodnoty témef odpovidajici realné situaci.". Zobrazte obrazek komisi a vysvétlete, co znamena "témér
odpovida realné situaci".

Souhrnné hodnoceni 40 b. nevyhovujici (F)
Velkd &ast teorie, je pfeloZzend, upravend nebo zkopirovana prace jinych lidi, at' uz na wikipedii nebo jinde.
Citagni etika je hrubé porudena a mnoho textu tak student v podstaté nenapsal jen pfeloZil. Aplikace je velmi
jednoducha, zdrojové kddy odpovidaji délkou spiSe projektu. | tak se v aplikaci objevuji chyby, kdy je mozné
vybrat vicero tlacitek najednou. Vzhledem k tomu, Ze kus technické dokumentace je v podstaté plagiat a ze
realizace je velmi jednoducha, musim hodnotit znamkou F (40 bodu).
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Prohladeni: Udéluji VUT v Brné souhlas ke zvefejnéni tohoto posudku v listinné i elektronické forme.

V Brné dne: 30. kvétna 2022
Milet Tomas, Ing., Ph.D.

oponent
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