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Ćılem předložené práce byl návrh a implementace vestavného modulu pro zpracováńı obrazu
určeného pro vizuálńı navigaci mobilńıch robot̊u. Základem modulu je konfigurovatelné hradlové
pole (FPGA), které umožňuje paralelizovat výpočetně nejnáročněǰśı fáze navigačńıho algoritmu
založeného na zpracováńı obrazu. Navržený modul vyč́ıtá data z připojené kamery, identifikuje
významné body obrazu algoritmem FAST, vytvoř́ı popis jejich okoĺı metodou BRIEF a vypoč́ıtá
korekce pohybu robota na základě podobnosti těchto bod̊u s rysy obraz̊u uloženými ve známé mapě.
Realizuje tak navigačńı metodu která umožňuje mobilńım robot̊um samostatně absolvovat cestu,
která byla vytyčena během předchoźı teleoperované j́ızdy. Veškeré výpočty prováděné modulem
jsou přitom realizovány v reálném čase užit́ım on-line zpracováńı dat z kamerového modulu. Malé
rozměry, ńızká hmotnost a spotřeba realizovaného modulu umožńı nasazeńı pokročilých vizuálńıch
navigačńıch algoritmů na mikrorobotických platformách a malých létaj́ıćıch robotech.

Prezentovaná práce je výsledkem v́ıce jak tř́ıletého úsiĺı, během kterého student na daném
problému iniciativně a ćılevědomě pracoval. Student prokázal schopnost orientovat se ve vědecké
literatuře, spolupracovat v součinnosti se zahraničńımi experty a přistupovat k zadanému problému
systematickým zp̊usobem. Dı́lč́ımi výsledky své práce přispěl do článku v impaktovaném časopise [1]
a v současnosti chystá daľśı vědeckou publikaci.

Předložená práce je přehledná, srozumitelná a je zjevné že autor danou problematiku pečlivě
nastudoval a dobře j́ı porozuměl. Z kapitol, kde student předkládá motivaci práce a přehled současných
metod zpracováńı obrazu v mobilńı robotice je zřejmé, proč si k implementaci na FPGA zvolil danou
kombinaci algoritmů zpracováńı obrazu a vizuálńı navigace. Popis architektury implementovaného
systému ukazuje, že jak celkový postup řešeńı, tak implementace jednotlivých komponent byly dobře
rozmyšleny. Prezentované experimenty přesvědčivě dokumentuj́ı použitelnost daného modulu pro
vizuálńı navigaci mobilńıch robot̊u. Závěr práce shrnuje hlavńı výsledek – efektivńı implementaci
vizuálńıho navigačńıho systému na jediném čipu.

Aby student dosáhl vytyčených ćıl̊u, pracoval vysoko nad rámec svých povinnost́ı. V pr̊uběhu
práce narazil na množstv́ı problémů, a ačkoliv jejich řešeńı věnoval nemalé úsiĺı, v práci samotné
je zmiňuje pouze okrajově. Práce je napsaná v anglickém jazyce, což značně zvyšuje možnost jej́ıho
využit́ı komunitou zabývaj́ıćı se obdobnou tématikou.

Práci považuji za velmi kvalitńı a navrhuji ji klasifikovat do tř́ıdy

A - výborně.
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