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Autonomńı segmentace potenciálńıch obět́ı z multi-modálńıch dat sńımaných
v reálném čase je d̊uležitou funkcionalitou na ”Search & Rescue” robotu vyv́ıjeném
na katedře kybernetiky. Tento robot je (mimo jiné) vybaven (i) všesměrovou
RGB kamerou LadyBug III, (ii) rotačńım laserovým scannerem SICK LMS-15
poskytuj́ıćı hloubková data a (iii) termo kamerou thermo IMAGER TIM 160
s malým zorným polem, která je umı́stěna na pohyblivé “pan-tilt” jednotce.
Vzhledem k tomu, že teplotńı data jsou pro správné nalezeńı obět́ı d̊uležitá a
zorné pole termo kamery je malé, je třeba ř́ıdit ”pan-tilt” jednotku, tak aby
chyba segmentace byla co nejmenš́ı.

Problém segmentace objekt̊u v obrazových datech je jedńım z kĺıčových
problémů řešených v oblasti poč́ıtačového viděńı. Mezi nejv́ıce použ́ıvaná řešeńı
patř́ı buď hluboké konvolučńı neuronové śıtě nebo Markovská pole. Hluboké śıtě
jsou často předučeny na velké databázi anotovaných obrázk̊u, aby se předešlo
jejich přeučeńı, a poté naučeny pro konkrétńı problém. Jǐŕı Těžký v souladu se
zadáńım nastudoval stávaj́ıćı implementaci učeńı segmentačńıch hlubokých kon-
volučńıch neuronových śıt́ı [1,2] z RGB dat. Vstup předučené RGB śıtě rozš́ı̌ril
o hloubková (D) a teplotńı (T) data a śıt naučil na námi dodaných datech. Dále
navrhl hladovou metodu ř́ızeńı termo kamery, která sńımá termo data tam kde
je největš́ı nejistota segmentace z RGBD dat. Navržený algoritmus zaintegroval
do prostřed́ı ROS (www.ros.org) a výsledek ověřil na reálném experimentu s
robotem.

Jǐŕı Těžký měl snahu, docházel pravidelně na konzultace a splnil zadáńı
diplomové práce. Zvláště pozitivně hodnot́ım samostatnost při řešeńı mnoha
inženýrských problémů spojených s implemtaćı výsledného algoritmu na robotu.
Práci hodnot́ım známkou A - výborně.
Otázky do diskuze:

1. Je možné sńımat termo obrázky i v př́ıpadě pokybu robotu / pan-tilt
jednotky?

2. Jak byste rozš́ı̌ril vámi navržený hladový algoritmus ř́ızeńı pan-tilt jed-
notky s termo kamerou?
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