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Bakalarska prace "Robustni vizualni navigace mobilnich robotlu" se zabyva rozsitenim existujiciho
algoritmu BearNavz 2D deskriptor(i na matching 3D bodu ziskanych pomoci stereo-kamery.

Prace je pomérné srozumitelné psana, ale zarazilo mne nékolik detaill: definice deskriptorud jako funkce
(str. 6 "Funkce, které porovndvaji tyto vyznacné body mezisebou, se nazyvaji deskriptory."), pouziti
LIDARu pouze v kontextu méreni profilu terénu ze satelitu (str. 5) a v nékolika pfipadech pouziti 1. osoby
(napft. str. 10 "V mé prdci kalibrace kamery hraje vyznamnou roli"). Z popisovanych senzor( mi v praci
chybéla predevsim IMU, kterd v soucasné dobé dosahuje vysoké stability i v relativné levnych
variantach.

Praceje je rozdélena do Sesti kapitol, kde klicové by mély byt zavére¢né s nazvem "Reseni" a Testovani".
Zatimcozadanii nazevsamotny vedou k ocekavani, Ze se prace bude vénovat navigaci mobilnich robot:

7) Seznamte se s ovladdnim robota ECA CAMELEON.

8) NavrZené rozsifeni otestujte na vyse uvedeném robotu.

9) Navrhnéte sérii experimenti umoZriujicich porovnat vase rozsifeni s piivodnim systémema s metodou
ORBSLAM [2].

10) Provedte experimentdlni ovéreni systému na redlném robotu.

Ve skutecnosti tomu tak neni. Test je omezen na dvé konfigurace (vnitfni a vnéjsi), kde byla nasbirana
data z nékolika pozic a vyhodnocena tabulkou. Ziskané méreni vSak nejsou nijak presveédciva a indikuji
spiSe Spatnou nebo nedostatecné vyladénou implementaci.

Kladné bych hodnotil implementaci ROS uzl(, tj. minimalné bod " 1) Seznamte se s robotickym operac¢nim
systémem (ROS)" byl spInén. Je skoda, Ze naprosta vétsina obrazkd byla prevzata - vhodnéjsi by bylo v
nékterych pfipadech pouZit napt. vlastni sminky z kamery pred a po korekci deformace.

Prihlédnul bych ktomu, Ze se jedna zatim o praci bakalaiskou, a je tedy Sance, Ze by mohla byt
budoucim studiem vylepsena.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném C —dobre.
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