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Ćılem předložené práce je implementace a experimentálńı ověřeńı vizuálńı
lokalizace mobilńıho robotu v nestrukturovaném, měńıćım se prostřed́ı. Základem
metody je konvolučńı neuronová śıt’, která poč́ıtá deskriptory panoramatických
sńımk̊u poř́ızených palubńı kamerou robotu.

Na práci bych (kromě jej́ı poměrně dobré jazykové úrovně a čitelnosti) ocenil
předevš́ım množstv́ı provedených experiment̊u, které přesvědčivě dokládaj́ı scho-
pnost implementované metody přesně vypoč́ıtat pozici robotu na základě předem
známé mapy. Daľśı silnou stránkou práce je jej́ı aktuálnost – vizuálńı lokalizace
v měńıćıch se prostřed́ıch je problém, kterým se v současné době zabývá řada
pracovǐst’. Bohužel, kapitola, kde autor podává přehled vědeckých praćı které se
touto problematikou také zabývaj́ı, je poměrně krátká a některé významné práce
na dané téma, např. [1], [2] nejsou zmı́něny. Úprava práce rovněž neńı ideálńı
– to se týká předevš́ım umı́stěńı některých obrázk̊u (např. strany 18 a 19). Z
práce rovněž neńı zcela zřejmé, které části dané metody student samostatně
implementoval v rámci diplomové práce a které měl k dispozici. Experimentálńı
vyhodnoceńı popisuje výsledky test̊u implementované metody, ale neprovád́ı
žádné porovnáńı v̊uči metodám jiným.

I přes uvedené nedostatky práce je zřejmé, že student problematice dobře
porozuměl a prokázal schopnost spolupracovat se zahraničńımi odborńıky. Práce
je nav́ıc napsaná v anglickém jazyce, což značně zvyšuje možnost jej́ıho využit́ı
komunitou zabývaj́ıćı se lokalizaćı mobilńıch robot̊u v měńıćıch se prostřed́ıch.

Ćıle práce byly splněné a práci samotnou je poměrně kvalitńı. Navrhuji ji
klasifikovat známkou

B - velmi dobře.
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