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Prace se zabyva vizualni navigaci robotu. Cilem prace byla zejména detekce cesty
v obraze z kamery tak, aby robot byl schopen tuto cestu sledovat i za slozitych svételnych
podminek. Vysledné feseni bylo otestovano na redlném robotu ve venkovnim prostiedi.

Prace je po formalni strance zpracovana dobie. Struktura prace je prehledné a clenéni
do kapitol a sekci je primérené rozsahu prace. Prace je psana v anglickém jazyce, srozu-
mitelné a ¢tive. Obcas se vyskytne véta, ktera ma spise slovansky slovosled. Obrazky jsou
nazorné a dobfe ¢itelné.

Po obsahové strance je prace misty pfilis struénd. Zejména ve vysledné praci chybi
sekce s experimenty, které porovnavaji jednotlivé metody ziskani obrazu bez stinu, které
diplomantce zabraly hodné ¢asu. V praci jsou pouze uvedeny zavéry, které z provedenych
experimentu vyplynuly, ale jednotlivé diléi experimentalni vysledky chybi. Toto nesnizuje
moznost praci porozumét, ale je skoda, ze velky objem odvedené prace neni prezentovan.

Diplomantka pracovala aktivné a samostatné, nastudovala problematiku odstranovani
stinu a detekce cesty, naimplementovala a porovnala fadu ruznych pristupu k problemat-
ice a Casto prichazela s ruznymi vylepsenimi algoritmu. Na druhou stranu jeji samostat-
nost obcas vedla ke zbytecnym ztratam casu, kdy se snazila sama vyftesit problém, ktery
jsme spoleéné odstranili behem kratkého casu. Diplomantka si poradila i s hardwarovymi
problémy, kdy vlastnosti pouzitych webovych kamer nesplhovaly zakladni pozadavky pro
fungovani algoritmu.

Vsechny cile prace byly splnény a vzhledem k vyse uvedenému, navrhuji praci hodnotit
stupném

B velmi dobre.
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