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Cilem predlozené préce je zlepsit robustnost stavajictho navigacniho systému
vuci nepresnostem odometrickych dat. ZlepSeni mélo byt dosazeno prostiednictvim
integraci metod stereo-vidéni do stavajiciho systému.

Student pracoval priubézné a svou préci pravidelné konzultoval. Problémy na
které narazil, fesil iniciativné a systematicky. Postup praci dokumentoval jejim
prubéznym zaznamem na softwareovém repozitaii.

Prace samotnda je dobfe strukturovand a v uvodnich, logicky navazujicich
kapitoldch vysvétluje feseny problém (tj. lokalizaci), teoretické zdklady zpra-
covani obrazu a vizualni navigace. Pak pokracuje popisem naviga¢niho systému,
samotnym feSenim a experimentalni verifikaci. Strukturovani prace umozinuje
i ctenafi neznalému dané problematiky pochopit jak a pro¢ student zadany
problém ftesil. Nedostatkem prace je pomérné kratky popis samotného feSeni,
jehoz délka nekoresponduje s mnozstvim provedené prace. Dalsim nedostatkem
je absence matematické formulace feSeni. Student sice uvadi dvé zdkladni rov-
nice pro transformaci souradnych systému, ale neuvadi jak odhadnout jejich
parametry a v jedné rovnici ma chybu.

Silnou strankou prace je fakt, ze se student zvladl seznamit s relativné
slozitym navigacnim systémem a modifikovat ho smérem k vétsi spolehlivosti.
Slabd stranka prace vyplyva z ponékud slabsich matematickych a fyzikalnich
zékladu studenta. Dalsi slabou strankou je absence testu na redlném robotu —
toto vsak nebylo zavinéno studentem.

Préaci bych klasifikovat zndmkou

C - dobfe.

Praha, dne
03/06/2019

Tomés Krajnik



