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Cilem pfedlozené prace byl ndvrh a implementace vestavného modulu pro zpracovani obrazu
uréeného pro vizudlni navigaci mobilnich robotu. Zakladem modulu je konfigurovatelné hradlové
zalozeného na zpracovani obrazu. Navrzeny modul vycita data z pripojené kamery, identifikuje
vyznamné body obrazu algoritmem FAST, vytvori popis jejich okoli metodou BRIEF a vypocita
korekce pohybu robota na zdkladé podobnosti téchto bodu s rysy obrazu ulozenymi ve zndmé mapé.
Realizuje tak navigatni metodu kterd umoznuje mobilnim robotiim samostatné absolvovat cestu,
kterd byla vytycena béhem piedchozi teleoperované jizdy. Veskeré vypocty provadéné modulem
jsou pritom realizovany v redlném case uzitim on-line zpracovani dat z kamerového modulu. Malé
rozmeéry, nizka hmotnost a spotieba realizovaného modulu umozni nasazeni pokrocilych vizualnich
navigaénich algoritmt na mikrorobotickych platformach a malych 1étajicich robotech.

Prezentovana préce je vysledkem vice jak tiiletého usili, béhem kterého student na daném
problému iniciativné a cilevédomé pracoval. Student prokazal schopnost orientovat se ve védecké
literature, spolupracovat v souc¢innosti se zahrani¢nimi experty a pfistupovat k zadanému problému
systematickym zpusobem. Diléimi vysledky své préce prispél do ¢lanku v impaktovaném ¢asopise [1]
a v soucasnosti chysta dalsi védeckou publikaci.

Predlozena prace je prehlednd, srozumitelnd a je zjevné ze autor danou problematiku peclivé
nastudoval a dobfe ji porozumél. Z kapitol, kde student predklada motivaci prace a prehled soucasnych
metod zpracovani obrazu v mobilni robotice je ziejmé, pro¢ si k implementaci na FPGA zvolil danou
kombinaci algoritmu zpracovani obrazu a vizudlni navigace. Popis architektury implementovaného
systému ukazuje, ze jak celkovy postup fesSeni, tak implementace jednotlivych komponent byly dobie
rozmysleny. Prezentované experimenty pfesvédcivé dokumentuji pouzitelnost daného modulu pro
vizudlni navigaci mobilnich robotu. Zavér prace shrnuje hlavni vysledek — efektivni implementaci
vizudlnitho naviga¢niho systému na jediném ¢cipu.

Aby student dosahl vytycenych cili, pracoval vysoko nad rdmec svych povinnosti. V prubéhu
prace narazil na mnozstvi problému, a ackoliv jejich feSeni vénoval nemalé usili, v praci samotné
je zminuje pouze okrajové. Prace je napsana v anglickém jazyce, coz zna¢né zvysuje moznost jejiho
vyuziti komunitou zabyvajici se obdobnou tématikou.

Préaci povazuji za velmi kvalitni a navrhuji ji klasifikovat do t¥idy

A - vyborné.
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