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Ukolem studenta v diplomové praci bylo navrhnout reprezentaci svéta vnimaného z jedouciho
vozidla pomoci nékolika LiDARU jako mrak bodu. Tato reprezentace ma byt vhodna pro efektivni
zpracovani velkého mnozstvi dat z jizdy. Déle bylo tkolem navrhnout metodu pro on-line registraci
novych méreni do této reprezentace mimo jiné za tcelem nalezeni ¢i zpresnéni vlastni polohy vozi-
dla. Samoziejmym tikolem bylo téz reprezentaci a metodu otestovat na datech z redlného provozu
porizenych testovacim vozidlem.

Student k praci na tématu pfistupoval svédomité. Pracoval prubézné a samostatné, aktivné se
ucastnil pravidelnych konzultaci, iniciativné navrhoval feSeni postupné se objevujicich technickych
problémii. Seznamil se stavem problematiky a rovnéz podrobné s charakterem a typickymi problémy
dat snimanych testovacim vozidlem. Navrzené algoritmy implementoval v prostiedi Matlab jako ex-
perimentalni kéd a na datech prokazal uziteé¢nost zvoleného pristupu.

Jadrem navrzeného feSeni je optimalizace vérohodnostni funkce reprezentujici hustotu bodu ve
scéné. Student prokazal, ze zkonstruovand funkce je citliva na zmény v poloze a orientaci vozidla a ma
optimum v misté o¢ekdvanych spravnych parametri. K technickému obsahu prace mam pouze jednu
poznamku, a to ze technika optimalizace této funkce nebyla dokonale zvladnuta a algoritmus proto
v nékterych situacich selhdva, i kdyz z numericky ziskanych hodnot kriteridlni funkce je zfejmé, ze
feSeni je nalezitelné.

Text prace je napsany v anglickém jazyce. Struktura odpovidd standardum technické zpréavy,
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misty zaslouzil podrobnéjsi vysvétleni pro lepsi srozumitelnost, zejména pro ¢tenaie neobezndmeného
s problematikou.

Dle mého néazoru student splnil zadany tkol a prokazal schopnost samostatné technické prace.

Ptedlozenou diplomovou proto doporuéuji k obhajobé a s ohledem na zminéné vyhrady navrhuji
hodnotit klasifikacnim stupném B — velmi dobre.

Praha, 5. ¢ervna 2017 Ing. Martin Matousek, Ph.D.

Oddéleni robotiky a strojového vniman{, CIIRC, CVUT



