
Posudek oponenta diplomove prace

Pavel Kubfk: Semiadaptivnf 3D modeling

Pan Kubik se ve sve praci zabyva automatickym mapovanim ve 3D. Reprc/entace sveta sc vytvafi
za pomoci nejakeho meficiho zafizeni: napf. 30 scanneru ncbo jen obycejne kamery. Cilem prace
bylo prozkoumat moznosti mapovani pomoci mobilniho robota vybaveneho kamerou a
odometrem. Prvni cast zadani pfedpokladala sestaveni podrobne reserse obsahujici rozmanite
publikovane metody a pfistupy vhodne pro mobilni robotiku. V druhe casti si mel diplomant
vybrat jednu konkretni metodu a implementovat ji.

S prvni casti prace jsem byl spokojen. Robotika ani zpracovani obrazu nejsou mym specialnim
qborem, a tak povazuji text diplomove prace za dostatecne siroky a hluboky uvod do problematiky.
Uplnost pfehledu nedokazu sam posoudit.

V druhe casti prace se pan Kubik venuje implementaci algoritmu upraveneho pro zvolenou
konkrctni situaci: jedina kamcra jc upevncna na mobilnim robotu, ktery se pohybuje ve vodorovne
rovine (interier). Odometrie je dostatecne pfcsna na to, aby mohla poslouzit jako zaklad pro
polohy kamery v jednotlivych casovych okamzicich. Kamera je pfedem zkalibrovana, coz ovsem
neni zadny velky problem, kamery pro tyto ucely pouzivane mivaji objektiv s pevnou ohniskovou
vzdalenosti a jejich parametry se v case nemeni.

Byl vytvofen programovy system, ktery pracuje off-line: nacita polohy kamery v jednotlivych
casovych okamzicich a pfislusne bitmapove obrazky. Vysledkem je rekonstrukce 30 sveta vcetne
textur a cilove reprezentace ve VRML formatu pro snadne prohlizeni vystupu. Diplomant se snazil
svuj algoritmus vylepsit o moznost zasahu operatora do prubehu vypoctu. Protoze se pfi 30
snimani setkavame s mnoha problemy (napf. /akr>ty, nesnadny fitting klicovych bodu), ma
uzivatel moznost vizuulne mezivysledky kontrolovat a v pfipade nesouhlasu do nich zasahnout. To
povazuji za velice sikovnou vlastnost programu, ktera se obycejne neimplementuje pfilis snadno -
minimalne byva pracna.. K textu prace nemam zadne vazncjsi pfipominky, k obsahu druhe casti
(implementace vlastniho algoritmu) bych nekolik pfipominek uvedl:

1. neni zduraznena citlivost pouzitych algoritmu na pfesnost vstupnich dat, zejmena na
pfesnost odometrie. Pfedstavoval bych si diskusi chovani metody na siroke skale: bez
odometrie (nebo s nepfesnostmi fadu 50%), stfedni pfesnost (10%), velka pfesnost (chyba
mensi nez 1%, napf. rucni nebo laserove mcfcni polohy kamery)

2. neni prezentovano testovani na rozumne velkem souboru dat. V textu prace je uveden jen
jediny pfiklad, kde se polohy kamery odecitaly rucne a jednalo se pouze o 10 snimku
(s posunutim icm!). To vubee neodpovida povaze mapovani 30 sveta mobilnim robotem.
Nekolik ruznorodych seen, ruzne rozestupy snimku, pfipadne umele chyby odometrie by
doopravdy ukazaly, jak se algoritmus muze chovat v praxi.

Pfes uvedene pfipominky povazuji vysledky za nadprumerne, doporucuji pana Kubika
pfipustit k obhajobe a uznat pfedlozene dilo jako diplomovou praci.
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