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Prace se zabyva aktudlnim tématem detekce cesty pro autonomni navigaci mobilnich robotu
s vyuzitim RGB kamer. Detekce cest je ve venkovnim prostiedi zna¢né stizena pokud jsou ¢asti cesty
ve stinu. Metody zalozené na segmentaci RGB nebo BW obrazu mohou oblasti ve stinu chybné vy-
hodnotit, coz muze v nejhorsim piipadé vést k navigaci robotu mimo cestu. Studentka ve své praci
zkouma dvé metody pro detekci cest a to a) metody zalozené na odstraniovani stinu (tzv. illuminant
invariant images), a b) vyuziti Gaussian Mixture models (GMM).

Prvni kapitola se vénuje ivodu do problematiky a kratkému prehledu soucasnych metod pro detekci
cest. V prehledu jsou zminény predevsim techniky zalozené na odstranovani stini a GMM. Tento
prehled by mohl byt rozsifen i o jiné pouzivané piistupy (napf. segmentace obrazu, detekce okraju
cest), avSak i tak jej lze povazovat za dostateény. Na zaver této kapitoly bych oc¢ekdval shrnuti vyhod
a nevyhod popsanych metod.

Kapitola 2 je vénovana technikdm pro odstranovani stinu. Nejprve je vysvétlena potiebnd teorie,
poté nésleduje popis vybranych metod. Metody jsou velmi dobfe pospany a vysvétleny a v piipadé
potieby doplnény o pseudokddy algoritmiu. Studentka zde navrhuje rychlejsi implementaci pro detekci
oblohy (sekce 2.5.1). Z textu je patrné, Ze autorka problematice dobfe rozumi, nebot kromé technického
popisu metod se zabyva i jejich nedostatky. Napf.v sekci 2.5.1 jsou uvazovany schopnosti metod
v obtiznych situacich (velké objekty v obraze, obloha zakrytd stromy). Vyuziti GMM pro detekei cest
je popsano v kapitole 3 a podobné jako v kapitole 2 je text psan velmi dobie.

Uvedené metody byly otestovany na dvou datasetech a porovnany v kapitole 4. Tato kapitola téz
obsahuje popis jednoduchého reguldtoru pro sledovani cesty, ktery byl pouzit na mobilnim robotu.
Osobné bych tuto ¢édst (sekce 4.3) zaradil do samostatné kapitoly. Experimenty jsou dobie popsany a
vysledky okomentovany, zejména ¢ast 4.3.1 dava znat, ze studentka uvedené problematice rozumi.

Text je vhodné ¢lenén do kapitol. Teoreticka ¢ast prace, zejména kapitola 2 je napsana velmi peclivé.
I kdyz je text misty psan spiSe stru¢né a tsporné, vSe potiebné je vysvétleno. Jazykova stranka prace
je velmi dobrd, v textu jsem nasel pouze par drobnych preklepu a nespravnych tvaru sloves. Text je
vhodné doplnén obrazky. Taktéz typograficka stranka prace je na velmi vysoké drovni.

K praci nemam zadné vytky ani pripominky. Implementace vSech popsanych metod jisté nebyla
jednoducha. Taktéz provedeni experimentt jak na datasetech, ale zejména s realnym robotem vyzadovalo
mnoho usili a znalosti pro propojeni vsech prvki do funkéniho celku. Cile prace byly splnény.

Préci hodnotim znadmkou A — vyborné.
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