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Cilem predlozené prace je implementace a experimentédlni ovéfeni vizualni
lokalizace mobilniho robotu v nestrukturovaném, ménicim se prostiedi. Zakladem
metody je konvoluéni neuronova, sit, kterd pocita deskriptory panoramatickych
snimku pofizenych palubni kamerou robotu.

Na préci bych (kromé jeji pomérné dobré jazykové tirovné a ¢itelnosti) ocenil
predevsim mnozstvi provedenych experimentt, které presvédcive dokladaji scho-
pnost implementované metody pfesné vypocitat pozici robotu na zékladé predem
znamé mapy. Dalsi silnou strankou préace je jeji aktudlnost — vizualni lokalizace
v ménicich se prostiedich je problém, kterym se v soucasné dobé zabyvé fada
pracovist. Bohuzel, kapitola, kde autor podavé piehled védeckych praci které se
touto problematikou také zabyvaji, je pomérné kratka a nékteré vyznamné prace
na dané téma, napi. [1], [2] nejsou zminény. Uprava prace rovnéz neni idedlnf
— to se tykd pfedevsim umisténi nékterych obrdzku (napf. strany 18 a 19). Z
prace rovnéz neni zcela ziejmé, které Casti dané metody student samostatné
implementoval v rdmci diplomové prace a které mél k dispozici. Experimentélni
vyhodnoceni popisuje vysledky testu implementované metody, ale neprovadi
zadné porovndni vuci metodam jinym.

I pres uvedené nedostatky prace je ziejmé, ze student problematice dobfe
porozumél a prokazal schopnost spolupracovat se zahrani¢nimi odborniky. Prace
je navic napsand v anglickém jazyce, coz zna¢né zvysuje moznost jejtho vyuziti
komunitou zabyvajici se lokalizaci mobilnich robot v ménicich se prostfedich.

Cile préce byly splnéné a praci samotnou je pomérné kvalitni. Navrhuji ji
klasifikovat zndmkou

B - velmi dobre.
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