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Ćılem předložené práce je zlepšit robustnost stávaj́ıćıho navigačńıho systému
v̊uči nepřesnostem odometrických dat. Zlepšeńı mělo být dosaženo prostřednictv́ım
integraćı metod stereo-viděńı do stávaj́ıćıho systému.

Student pracoval pr̊uběžně a svou práci pravidelně konzultoval. Problémy na
které narazil, řešil iniciativně a systematicky. Postup praćı dokumentoval jej́ım
pr̊uběžným záznamem na softwareovém repozitáři.

Práce samotná je dobře strukturovaná a v úvodńıch, logicky navazuj́ıćıch
kapitolách vysvětluje řešený problém (tj. lokalizaci), teoretické základy zpra-
cováńı obrazu a vizuálńı navigace. Pak pokračuje popisem navigačńıho systému,
samotným řešeńım a experimentálńı verifikaćı. Strukturováńı práce umožňuje
i čtenáři neznalému dané problematiky pochopit jak a proč student zadaný
problém řešil. Nedostatkem práce je poměrně krátký popis samotného řešeńı,
jehož délka nekoresponduje s množstv́ım provedené práce. Daľśım nedostatkem
je absence matematické formulace řešeńı. Student sice uvád́ı dvě základńı rov-
nice pro transformaci souřadných systémů, ale neuvád́ı jak odhadnout jejich
parametry a v jedné rovnici má chybu.

Silnou stránkou práce je fakt, že se student zvládl seznámit s relativně
složitým navigačńım systémem a modifikovat ho směrem k větš́ı spolehlivosti.
Slabá stránka práce vyplývá z poněkud slabš́ıch matematických a fyzikálńıch
základ̊u studenta. Daľśı slabou stránkou je absence test̊u na reálném robotu –
toto však nebylo zaviněno studentem.
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