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Prace se vénuje porovnavani obrazovych dat z kamery pro dlouhodobou
lokalizaci mobilniho robotu v ménicim se prostiedi. Prace je psdna anglicky,
jazykem na dobré urovni. Obcas se vyskytuji chybéjici cleny nebo ne zcela
vhodna volba slov (napf. ,to better results“ misto ,to improve results®).

Préace je délena do 7 kapitol, jejichz ¢lenéni by mohlo byt prehlednéjsi.
Céstecné experimentalni vysledky se prolinaji s teoretickym popisem. Popis
experimentalniho prostfedi s popisem implementace. Obecné bych prednost
popisu algoritmu v jednoduchém pseudokdédu nez je popisovat jako vycet
kroku.

Na grafech i v tabulkach chybi jednotky, takze neni mozné urcit, zda
robot ujel metry ¢i kilometry, nebo zda vypocet trval milisekundy nebo dny.
Zejména neni ziejmé, zda thly jsou ve stupnich ¢i radianech.

Studentka se zbytecné vénuje interpolaci polohy robotu, kdy zcela ig-
noruje zpravy typu tf (transformation frame), které gmapping pouziva k
predani informace o pozici robotu v mapé (viz http://wiki.ros.org/gmapping
zcela dole v sekei provided tf). Tato pozice je poskytovédna s dostatecnou
frekvenci 58 Hz, jak je patrné z obrazku 3.4. Navic neni ziejmé, zda pro
interpolaci byly pouzity data z odometrie. Dle uvedenych obrazku se zda,
ze odometrie poskytuje dostatecné presna data. Neni zcela jasné, pro¢ ne-
byly porizeny nova data, kdyz byla odhalena uvnedostatecné ¢etnost ziskané
pozice.

Déle neni z textu ziejmé, zda takto interpolovana poloha je pouzita jako
referen¢ni (ground truth). Pokud ano, jsou vypocitané chyby uréeni pozice do
znacné miry zkreslené a vzhledem k tomu, Ze nikde neni uvedeno, jakou chybu
interpolace mé, neni ani mozné urcit jak vyrazné toto zkresleni vysledku je.
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dovana poloha (predicted position). Veskeré experimentélni vyhodnoceni se



o tuto odhadovanou polohu opird. Nemohu tedy jako oponent posoudit, zda
studentka odvedla dobrou préaci ¢i nikoliv.

Jako nejptinosnéjsi hodnotim ¢ast prace 3.5, ktera se vénuje vyhodnoceni
detektort a deskriptoru obrazovych priznaku pro tulohu dlouhodobé lokali-
zace. Studentka v této ¢asti odvedla dobrou praci. Zejména se mi libi vyhod-
noceni na zakladé chyby reprojekce ruéné vybranych klicovych bodu. Trochu
mi chybi porovnani velkého a malého obrézku s ohledem na presnost (¢as je
celkem ziejmy) ve formé prehledné tabulky.

Otéazky k obhajobeé:
e Jak je definovana odhadovand poloha (predicted position)?

e Jakd pozice (jak ziskand) je pouzitd jako referen¢ni pozice (ground
truth)?

e Pro¢ nebyly porizeny nové datasety s dostatecnou Cetnosti referencéni
pozice?

Vzhledem k vyse uvedenym vytkam navrhuji praci hodnotit stupném
E dostatecné.

Déle bych nechal na zvazeni komise, zda nedat studentce piilezitost praci
pfepracovat, nebot dle mého nézoru ma prace potenciél dostat mnohem lepsi
hodnoceni.

V Praze dne 30. 5. 2018 Ing. Karel Kosnar Ph.D.



