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Úkolem studenta bylo navrhnout a implementovat systém pro lokalizaci mobilních robotů v omezeném
prostoru,  založený  na  rozpoznávání  vizuálních  vzorů  několika  kamerami.  Práce  předpokládala
seznámení se s metodami 3D počítačového vidění, nastudování funkce a použití stávajícího vizuálního
detektoru AprilTags a jeho aplikaci pro lokalizaci kamer ve stanovené referenční souřadné soustavě a
následné lokalizaci vzorů na robotech pohybujících se v daném prostoru.
První bod zadání, tj. seznámení se s metodami počítačového vidění byl splněn podle očekávání, což je
patrné z 2. kapitoly předloženého textu práce. Student dále navrhl a implementoval metodu kalibrace
jedné  kamery vůči  referenční  značce  a  aplikaci  pro  následnou  lokalizaci  dalších  značek.  Bohužel
nebyla splněna část zadání týkající se současného použití více kamer pro zvýšení přesnosti a pokrytí
většího prostoru, což měl být hlavní přínos této práce.  Vytvořená aplikace pro lokalizaci poskytuje
pouze velmi jednoduché rozhraní ve formě textového výstupu naměřených souřadnic, vazba na další
aplikace, které by tato data využívaly, však nebyla diskutována ani teoreticky. Za zásadní nedostatek
práce považuji absenci jakéhokoliv vyhodnocení dosažitelné přesnosti systému. Student se omezuje na
tvrzení,  že  přesnost  je  pod  10  cm,  ovšem bez  jakýchkoliv  experimentálních  podkladů  a  uvedení
podmínek za kterých tato hodnota platí.
Práce  studenta  na  bakalářské  práci  započala  až  v  půlce  semestru,  což  mu nedávalo  příliš  času  na
úspěšné dokončení. Přesto spolupráce s ním ze začátku vypadala slibně a byl dobrý důvod se domnívat
že se podaří  dokončit  ji  podle očekávání.  V závěrečné fázi práce se však objevily problémy které
student konsultoval na poslední chvíli a již nezbýval čas práci dostat do uspokojivého stavu. Proto bylo
rozhodnuto o odkladu odevzdání práce, který by umožňoval řádné dokončení práce. V tomto čase však
neproběhly téměř žádné konzultace a o stavu práce jsem se jako vedoucí dozvěděl opět až na poslední
chvíli,  kdy jsem zjistil  že  práce  je  v  podobně  špatném stavu  jako  před  několika  měsíci.  Student
předvedl funkci implementace metody při praktické ukázce, z níž bylo patrné že metoda lokalizace z
jedné kamery je pravděpodobně použitelná pro zamýšlené použití.
Přestože na sepsání práce bylo s ohledem na odklad odevzdání času poměrně dost, stále působí dojmem
že  byla  sepsána  velmi  narychlo.  Po  přečtení  úvodu  čtenář  stále  neví,  co  je  vlastně  předmětem a
očekávaným výsledkem práce. Přesto, že úvod do stávajících metod nutných pro návrh systému je v
práci popsán poměrně dobře, je popisu vlastní metody věnováno velmi málo prostoru (konkrétně se
jedná pouze o kapitolu 4.2). Přehlednosti práce by prospělo oddělení myšlenkového návrhu funkce
metody a  popisu  vlastní  implementace.  V závěru  práce  v  odstavci  “Possible  improvements”  jsou
popsána možná budoucí zlepšení metody, ale z textu není jasné v čem tato zlepšení spočívají. Text dále
obsahuje řadu menších nedostatků, které však mohly být snadno odstraněny pokud by byla podoba
práce včas konzultována s vedoucím.
Samotnou  absenci  návrhu  systému  s  více  kamerami  by  bylo  možné  vzhledem  k  rozsahu  zadání
bakalářské  práce  odpustit,  ale  s  ohledem  na  další  zmíněné  nedostatky  a  to  především  absenci
experimentálního  vyhodnocení  přesnosti  a  vlastností  metody  musím  konstatovat,  že  zadání  práce
nebylo splněno a práci proto hodnotím stupněm F – nedostatečně.

V Praze, 17.1.2018 Ing. Jan Chudoba
vedoucí práce


