
Posudek diplomove prace Marka Matejaka

Prace se venuje problematice lokalizace robota ve zname mape. Na zaklade obrazku z kamery je
robot schopen simulovat svuj pohyb ve 3D mape.

Tato problernatika je v praci rozdelcna do scsti hlavnich kapitol (2-7). Jednotlive kapitoly
odpovidaji opcracim a uvaham, ktere nad kazdym snimkem probihaji. Kapitola 2 se tedy vcnuje
kalibraci kamery a zavedeni tzv. referencni roviny. Kapitola 3 uvadi pfehled algoritmu pro
zjisteni pozice robota na zaklade bodu sparovanych mezi obrazkem a mapou. Dalsi kapitola se
venuje praci s obrazkem a hledani vhodnych bodu k registraci (parovani). Kapitola 5 uvadi
algoritmy pro parovani bodu obrazku s body v mape. Kapitola 6 pak zminuje vhodne datove
struktury pro praci s mapou a kapitola 7 se zabyva sledovanim pozice robota ze zname vychozi
pozice.

Prace se snazi resit jak problem tzv. sledovani pozice (tj. aktualizaci zname pozice) tak tzv.
globalni lokalizace (tj. zjisteni pozice robota bez dalsich informaci), coz je uloha mnohonasobne
narocnejsi. Soucasti prace je i implementace vetsiny zminovanych algoritmu, pfestoze to neni v
zadani explicitne uvedeno.

Praci Marka Matejaka povazuji za zdafilou a doporucuji ji k obhajobe.
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