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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;si

Zadanim prace bylo navrzeni a implementace metody pro vizualni lokalizaci mobilniho robotu v proménném prostredi. Toto
téma vyZaduje tvlrci ¢innost pfi navrhu nového algoritmu ve velmi aktualni vyzkumné oblasti dlouhodobé vizualni lokalizace
a mapovani.

Spinéni zadani splnéno
VSechny body zadani byly spinény. Srovnani detektor( klicovych bodl a extraktor(i obrazovych deskriptor(, stejné jako
navrh nékolika riznych metod reseni, bylo provedeno v rozsahu nad rdmec zadani.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace B - velmi dobie

Autorka prace prokdazala samostatnost pfi implementaci metody a hledani feseni, rovnéz i pfi pfipravé textu prace.
Zpocatku byl pfistup studentky trochu pasivni a bylo tfeba velmi pfesné specifikovat konkrétni dil¢i ukoly, coZz mohlo byt
Studentka se praci vénovala pribézné po cely semestr, postup konzultovala e-mailem formou progress reportl a Ucastnila
se domluvenych setkani.

Odborna uroven A - vyborné

Autorka prace se s metodami pocitacového vidéni a jejich aplikacemi v robotice setkala béhem svého studia jen velmi
okrajové. Velmi ocenuji, Ze se s touto problematikou dokazala béhem kratkého obdobi seznamit samostatnym studiem
odborné literatury a pfipravila praci na vyborné urovni.

Prace zahrnuje reSersi souvisejici literatury a zasazeni metody do rdmce soucaného stavu pozndni, popis navrhu algoritmu
v ROS a pripravy experimentalni arény. Velmi detailné jsou zpracovany metody detekce klicovych bodl a extrakce
obrazovych deskriptor(, v€etné prehledného srovnani formou grafl. V praci je prezentovan navrh nékolika metod detekce
zmén pro dlouhodobou vizualni lokalizaci v proménném prostredi, véetné srovnani a zhodnoceni jejich vysledkl v redlnych
experimentech.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie

Prace je psana v anglickém jazyce na velmi dobré Urovni s drobnymi chybami, zejména v uZivani clen(l. Text prace je dobfre
strukturovan do nékolika Urovni kapitol a podsekci, po formalini strance je prace velmi dobfe zpracovana. Vlastni ilustrace
pouzité v praci jsou nazorné a prehledné zachycuji podstatu jednotlivych procesli a metod. Rozsah prace je odpovidajici.

Vybér zdrojti, korektnost citaci A - vyborné
Reserse souvisejici literatury v oblasti vizudlni lokalizace mobilnich robotli v proménném prostredi i v prehledu detektor( a
extraktor( je obsahla, zahrnuje relevantni zdroje a je zpracovana dikladné. Reference jsou ve spravném formatu.

Dalsi komentare a hodnoceni
Studentka samostatné vytvofila vlastni ROS package implementujici popsanou metodu pro dlouhodobou vizualni lokalizaci.
V ramci prace pripravila sadu prehlednych, dobfe strukturovanych a komentovanych kédl véetné dokumentace.
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I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Pfedmétem prace byl ndvrh a implementace metody pro dlouhodobou vizualni lokalizaci mobilniho robotu
v proménném prostfedi. Autorka prace splnila zadani v celém rozsahu, pficemZ prokdazala samostatnost pfi
implementaci metody a pfipravé textu prace, prestozZe se s problematikou béhem svého studia detailnéji nesetkala.

Vzhledem kvySe uvedenému, a zejména s prihlédnutim k peclivému a zodpovédnému pfistupu studentky,
predloZzenou zavérec¢nou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.
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