Posudek oponenta diplomové prace

Pavel Kubik: Semiadaptivni 3D modeling

Pan Kubik se ve své praci zabyva automatickym mapovanim ve 3D. Reprezentace svéta se vytvari
za pomoci n&jakého méficiho zafizeni: napf. 3D scanneru nebo jen obycejné kamery. Cilem préce
bylo prozkoumat moznosti mapovani pomoci mobilniho robota vybaveného kamerou a
odometrem. Prvni ¢ast zadani predpokladala sestaveni podrobné reSerSe obsahujici rozmanité
publikované metody a pfistupy vhodné pro mobilni robotiku. V druhé ¢asti si mél diplomant
vybrat jednu konkrétni metodu a implementovat ji.

S prvni ¢asti prace jsem byl spokojen. Robotika ani zpracovani obrazu nejsou mym specialnim
oborem, a tak povazuji text diplomové prace za dostateéné Siroky a hluboky ivod do problematiky.
Uplnost piehledu nedokazu sam posoudit.

V druhé ¢asti prace se pan Kubik vénuje implementaci algoritmu upraveného pro zvolenou
konkrétni situaci: jedind kamera je upevnéna na mobilnim robotu, ktery se pohybuje ve vodorovné
roviné (interiér). Odometrie je dostateéné presna na to, aby mohla poslouzit jako zaklad pro
polohy kamery v jednotlivych ¢asovych okamzicich. Kamera je pfedem zkalibrovana, coz ovsem
neni zadny velky problém, kamery pro tyto Géely pouzivané mivaji objektiv s pevnou ohniskovou
vzdalenosti a jejich parametry se v ¢ase neméni.

Byl vytvofen programovy systém, ktery pracuje off-line: nacita polohy kamery v jednotlivych
tasovych okamzicich a piislusné bitmapové obrazky. Vysledkem je rekonstrukee 3D svéta vcetné
textur a cilové reprezentace ve VRML formétu pro snadné prohlizeni vystupu. Diplomant se snaZil
sviij algoritmus vylep$it o moZnost zasahu operitora do priibéhu vypoctu. ProtoZe se pfi 3D
snimani setkivame s mnoha problémy (napf. zakryty, nesnadny fitting klicovych bodi), ma
uzivatel moZnost vizualné mezivysledky kontrolovat a v piipadé nesouhlasu do nich zasahnout. To
povazuji za velice Sikovnou vlastnost programu, kterd se obycejné neimplementuje piili§ snadno -
minimalné byva pracna.. K textu prace nemam Zidné vaznéjsi piipominky, k obsahu druhé ¢asti
(implementace vlastniho algoritmu) bych nékolik pfipominek uvedl:

1. neni zdiiraznéna citlivost pouzitych algoritmi na pfesnost vstupnich dat, zejména na
presnost odometrie. Piedstavoval bych si diskusi chovani metody na Siroké Skale: bez
odometrie (nebo s nepfesnostmi fadu 50%), stfedni piesnost (10%), velka presnost (chyba
mens&i nez 1%, napft. ruéni nebo laserové méfeni polohy kamery)

2. neni prezentovano testovani na rozumné velkém souboru dat. V textu prace je uveden jen
jediny ptiklad, kde se polohy kamery odecitaly ru¢né a jednalo se pouze o 10 snimki
(s posunutim 1cm!). To viibec neodpovidd povaze mapovani 3D svéta mobilnim robotem.
Nékolik riiznorodych scén, riizné rozestupy snimki, pfipadné umélé chyby odometrie by
doopravdy ukézaly, jak se algoritmus miiZe chovat v praxi.

Pies uvedené pripominky povazuji vysledky za nadpriimérné, doporuéuji pana Kubika
pfipustit k obhajobé a uznat piedlozené dilo jako diplomovou praci.
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