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Ćılem předložené práce je modifikace a vylepšeńı stávaj́ıćıho vizuálńıho na-
vigačńıho systému tak, aby ho bylo možné využ́ıt pro autonomńı ř́ızeńı vozidel
v konvoji. Idea práce je taková, že prvńı vozidlo v konvoji, ř́ızené člověkem,
stav́ı metodami poč́ıtačového viděńı mapu, podle které pak autonomně naviguj́ı
následuj́ıćı vozidla. Konvoj tak může být rozprostřen do té mı́ry, že jednotlivá
vozidla na sebe navzájem nevid́ı.

Předložená práce je d́ıky dobré jazykové úrovni dobře čitelná. Bohužel, práce
je př́ılǐs stručná, informace v ńı jsou roztroušeny, neńı celistvá, t.j. chyb́ı v
ńı detaily, které jsou je pro pochopeńı implementované metody nutné znát.
Např́ıklad v kapitole 2 neńı jasné, jak se porovnávaj́ı rysy (features) obrazu,
jakou formu má stavěná mapa a jak přesně se tato mapa využ́ıvá k navigaci.
V přehledu technologíı, tedy v kapitole 3 se sice autor opět této problematiky
letmo dotkne, ale popis je opět velmi stručný. Nakonec se autor o rysech obrazu
zmiňuje ještě jednou v kapitole 4, ale opět př́ılǐs stručně. V práci také zcela chyb́ı
přehled metod vizuálńı lokalizace a navigace v mobilńı robotice nebo přehled
metod pro udržováńı formaćı a konvoj̊u. Implementace druhého ćıle práce, tj.
vylepšeńı algoritmu o informace o hloubce jednotlivých features, neńı zmı́něna a
neńı tedy jasné, zdali se druhý ćıl podařilo dosáhnout. Výše uvedené vlastnosti
práce indikuj́ı, že student daný navigačńı algoritmus použ́ıvá jako nástroj bez
hlubš́ı znalosti o jeho principu.

Na druhou stranu, z popisu implementovaného systému vyplývá, že student
použit́ı tohoto nástroje ovládl a dokázal na jeho základě vyvinout komplexńı
systém pro ř́ızeńı konvoje vozidel. S popisu systému a experiment̊u vyplývá, že
student postupoval systematicky a dokázal tak jádro zadáńı realizovat. Kromě
toho student dokázal sv̊uj systém experimentálně verifikovat jak v simulaci, tak
na reálných robotech. Vzhledem k náročnosti test̊u multirobotických systémů
tak považuji za nejsilněǰśı stránku předložené práce jej́ı experimentálńı část.

I přes poměrně úzký rozsah práce je patrné, že student relativně náročné
zadáńı uspokojivým zp̊usobem splnil. Proto navrhuji práci klasifikovat známkou

D - uspokojivě.

Studentovi bych chtěl položit následuj́ıćı otázky:



• Jak byste řešil situaci, kdy sleduj́ıćı a vedoućı robot maj́ı zcela jiné kamery?

• Jak byste řešil situaci, kdy sleduj́ıćı a vedoućı robot maj́ı jinou kinematiku?

Coimbra, Portugalsko Tomáš Krajńık
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