
Posudok veduceho na diplomovu pracu Jiriho Marchalina
,,Rizeni robotu s vizualnim vnimanim"

Hlavnym ciel'om predkladanej prace bolo navrhniif system na vyvoj predspracovania
kameroveho vstupu pre jeho vyuzitie pri riadeni robotov. Navrhnuty system ma pomocou genetickeho
algoritmu automaticky navrhovaf sustavy filtrov, ktore spracuju datovo rozsiahly vstup z kamery
a extrahuju uzitocnu informaciu, ktora bude dovedena na vstup do riadiaceho systemu robota. Navrh
vlastneho riadiaceho systemu robota je vel'mi narocny a nebol sucast'ou zadania. Teda system ma
navrhnuf siistavu filtrov pre pevne dany riadiaci system.

V diplomovej praci je strucne popisany geneticky algoritmus a jeho zakladne vylepsenia.
Dalej praca obsahuje zaklady prace s digitalnym obrazom zahrnujuce jeho predspracovanie a analyzu.
Autor tiez strucne popisal niektore principy vyuzivane v riadeni mobilnych robotov. V d'alsej casti
diplomant popisal svoju metodu riesenia problemu pomocou evolucneho vyvoja tzv. kolon filtrov.
Implementaciu jeho navrhu je popisana v 4. kapitole. Praca tiez obsahuje popis d'alsich rozsireni
genetickeho algoritmu, ktore prispeli k uspesnemu rieseniu ulohy.

Aby diplomant overil svoj navrh, tak ukazuje jeho aplikaciu na niekolTcych prikladoch. Kvoli
zlozitosti vypoctov genetickych algoritmov sa vyvoj filtrov robi prevazne v simulatore, ale diplomant
predviedol, ze spocitane kolony filtrov je mozne pouzit' aj v realnom robotovi. Taktiez je mozne
nasnimaf obrazky toho, co vidi robot a potom ich pouzit' pri ohodnocovani rieseni navrhovanych
genetickym algoritmom.

Vysledna aplikacia a podrobne vysledky testov sii na prilozenom CD ROM disku. Diplomant
implementoval znacne mnozstvo filtrov, z ktorych geneticky algoritmus moze zostavovaf kolony
filtrov a vel'mi dokladne popisal vykonane experimenty. Tiez popisuje, ako je mozne jeho system
d'alej rozsirovaf. Praca vykazuje iste nedostatky:

• Znacne mnozstvo gramatickych chyb v textovej casti prace.

• Niektore popisy sii nepresne. Napr. v popise jednoducheho histogramoveho
klasifikatoru (str. 101) sa neda poznaf ake cisla majii jednotlive zlozky RGB a ani nie
je jasne kodovanie hodnoty prahu, pretoze kod prahu ma iba 3 bity, ale koduje 9
roznych hodnot {10, 20, 30, ..., 90}.

• Na statisticke overenie kvality spocitanych kolon by bolo treba urobif vyssi pocet
testov.

Celkovo vsak vysledkom prace je funkcna aplikacia s netrivialnymi vystupmi umoznujuca
automatizaciu inak vel'mi narocneho spracovania vizualneho vstupu pre riadenie robota. Ciel' prace sa
podarilo splnif a praca moze posliizif ako zaklad na pokracovanie vyskumu v tejto oblasti. Preto
doporucujem, aby praca pana Jiriho Marchalina bola uznana, ako diplomova praca.
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