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Cilem pfredlozené préace je modifikace a vylepseni stavajiciho vizualniho na-
vigacniho systému tak, aby ho bylo mozné vyuzit pro autonomni fizeni vozidel
v konvoji. Idea prace je takova, ze prvni vozidlo v konvoji, fizené ¢lovékem,
stavi metodami pocitacového vidéni mapu, podle které pak autonomné naviguji
néasledujici vozidla. Konvoj tak muze byt rozprostien do té miry, ze jednotlivd
vozidla na sebe navzajem nevidi.

Predlozena prace je diky dobré jazykové tirovni dobte ¢itelna. Bohuzel, prace
je prilis struéna, informace v ni jsou roztrouSeny, neni celistva, t.j. chybi v
ni detaily, které jsou je pro pochopeni implementované metody nutné znét.
Napiiklad v kapitole 2 neni jasné, jak se porovndvaji rysy (features) obrazu,
jakou formu méa stavéna mapa a jak presné se tato mapa vyuziva k navigaci.
V ptehledu technologii, tedy v kapitole 3 se sice autor opét této problematiky
letmo dotkne, ale popis je opét velmi struény. Nakonec se autor o rysech obrazu
zminuje jesté jednou v kapitole 4, ale opét ptilis struéné. V préci také zcela chybi
prehled metod vizudlni lokalizace a navigace v mobilni robotice nebo piehled
metod pro udrzovani formaci a konvoju. Implementace druhého cile préce, t;j.
vylepSeni algoritmu o informace o hloubce jednotlivych features, neni zminéna a
neni tedy jasné, zdali se druhy cil podafilo dosahnout. Vyse uvedené vlastnosti
prace indikuji, ze student dany naviga¢ni algoritmus pouziva jako nastroj bez
hlubsi znalosti o jeho principu.

Na druhou stranu, z popisu implementovaného systému vyplyvé, ze student
pouziti tohoto nastroje ovladl a dokazal na jeho zakladé vyvinout komplexni
systém pro Fizeni konvoje vozidel. S popisu systému a experimentu vyplyva, ze
student postupoval systematicky a dokazal tak jadro zadani realizovat. Kromé
toho student dokézal svuj systém experimentalné verifikovat jak v simulaci, tak
na redlnych robotech. Vzhledem k naro¢nosti testu multirobotickych systému
tak povazuji za nejsilnéjsi stranku predlozené prace jeji experimentalni ¢ast.

I pfes pomérné uzky rozsah préace je patrné, ze student relativné narocné
zaddni uspokojivym zpusobem splnil. Proto navrhuji praci klasifikovat zndmkou

D - uspokojivé.

Studentovi bych chtél polozit nasledujici otazky:



e Jak byste fesil situaci, kdy sledujici a vedouci robot maji zcela jiné kamery?

e Jak byste fesil situaci, kdy sledujici a vedouci robot maji jinou kinematiku?
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