Posudek diplomové prace Marka Matejaka

Price se vénuje problematice lokalizace robota ve znimé mapé. Na zakladé obrazki z kamery je
robot schopen simulovat sviij pohyb ve 3D mapé.

Tato problematika je v préci rozdélena do Sesti hlavnich kapitol (2-7). Jednotlive kapitoly
odpovidaji operacim a uvaham, které nad kazdym snimkem probihaji. Kapitola 2 se tedy vénuje
kalibraci kamery a zavedeni tzv. referen¢ni roviny. Kapitola 3 uvadi prehled algoritmu pro
zjisténi pozice robota na zakladé bodi sparovanych mezi obrazkem a mapou. Dalsi kapitola se
vénuje praci s obrazkem a hledani vhodnych bodii k registraci (parovani). Kapitola 5 uvadi
algoritmy pro parovéani bodii obrazku s body v mapé. Kapitola 6 pak zminuje vhodné datové
struktury pro praci s mapou a kapitola 7 se zabyva sledovanim pozice robota ze znamé vychozi

pozice.

Prace se snazi fesit jak problém tzv. sledovani pozice (tj. aktualizaci znimé pozice) tak tzv.
globalni lokalizace (tj. zjisténi pozice robota bez dal$ich informaci), coz je uloha mnohonasobné
naroéné&jsi. Soudasti prace je i implementace vétsiny zminovanych algoritmi, pfestoze to neni v
zadani explicitné uvedeno.

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

V Praze, 8.9.2006 Zbynek Winkler



