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Cilem predlozené préace byl vyzkum metod pro modelovani dlouhodobych
prirozenych zmén opera¢niho prostiedi mobilnich robotu. Implementované me-
tody maji efektivné representovat historii pozorovani provedenych mobilnim
robotem a predpovidat viditelnost elementu prostiedi, které robot vyuziva pii
vizualni navigaci. Tyto predikce umoznuji generovat ¢asové a prostorové lokalni
modely prostiedi, které robot vyuziva pro autonomni vizudlni navigaci v ménicich
se exteriérech. Hlavnimi tkoly prace byla integrace vhodnych prediktivnich mo-
deli do naviga¢niho systému mobilniho robotu a experimentdlni posouzeni je-
jich vlivu na spolehlivost a presnost navigace z dlouhodobého hlediska. Motivaci
préce je vylepsit schopnost mobilnich robotu autonomné navigovat v exteriérech
po dlouhé casové useky.

Téma této prace je naro¢né, protoze se jednd o problém, ktery v ramci mo-
bilni robotiky nebyl dosud dostate¢né studovan a jehoz feSeni vyzaduje teore-
tické znalosti a praktické zkuSenosti z oblasti vizudlni navigace mobilnich ro-
botu, pocitacového vidéni a vyvoje a testovani software. Z piedlozené prace je
jasné patrné, ze si studentka vySe uvedené teoretické znalosti nejen osvojila,
ale dokazala je béhem své prace spravné aplikovat a vyuzivat. Pracovala samo-
statné a problémy na které narazila fesila iniciativné a systematicky. Pravidelné
predkladala diléi dosazené vysledky a konzultovala je. Prokazala schopnost pra-
covat na narotném problému v ramci Sirstho tymu a integrovat svoji praci do
komplexniho systému. Diléi vysledky jeji prace byly prezentovany na vyzvané
prednésce na workshopu vyznamné mezindrodni konference [1] a studentka se
podilela na publikaci, kterd bude prezentovana v zari [2].

Préce je vhodné strukturovand, prehlednd a pres drobné jazykové problémy
a pieklepy dobfte ¢itelna. Po strué¢ném tivodu predklada zakladni motivaci prace
a uvadi, pro¢ je vhodné z modelu prostiedi vybirat jen ty nejrelevantnéjsi ele-
menty pouzitelné pro vizualni navigaci mobilniho robotu. Problém vybéru ele-
mentu na zdkladé ¢asoprostorového kontextu déli na dvé zakladni otdzky: Jak
modelovat zavislost viditelnosti elementti mapy na case? Jak generovat spravnou
mnozinu elementi mapy pro dané misto a ¢as? Po uceleném piehledu problema-
tiky navigace, lokalizace a mapovani v mobilni robotice a diskutuje préce, které
explicitné modeluji zmény prostiedi a nastinuje tak mozné odpovédi na vyse uve-



dené otazky. Poté popisuje, jakym zpusobem rozsitila stavajici navigacéni systém
tak, aby navigujici robot representoval historii viditelnosti elementti prostiedi a
pozdéji tak dokéazal jejich viditelnost predpovidat. Reseni vyge uvedenych otézek
implementuje jako dva abstraktn{ moduly navigac¢niho systému (tempordlni mo-
del a strategie vybéru), coz umoziuje jejich snadnou vymeénu pro ucely expe-
rimentdlni verifikace. Pro kazdy abstraktni modul studentka implementuje vice
variant a poté navrhuje experimenty, ve kterych hodnoti dopad konkrétni kom-
binace téchto modult na spolehlivost a pfesnost navigace mobilniho robotu.
Pro ucely experimentalni verifikace origindlnim zpusobem modifikuje architek-
turu naviga¢niho systému tak, aby vyse uvedené moduly automaticky testoval a
generoval opakovatelné vysledky. Celou praci uzavird zhodnocenim dosazenych
vysledk.

Prace splnila a prekonala vSechny vytycené cile, povazuji ji za kvalitni a
proto ji klasifikuji znamkou
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