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Ukolem studenta bylo ovéfit funkci metod typu SLAM (soucasnd lokalizace a mapovani) na datech
ziskanych stereo kamerou ZED, ktera poskytuje vlastni knihovnu pro ziskani hloubkové mapy z
paru obrazii. Jako doporucenou dostal zakladni metodu ICP (iterative closest points) pro registraci
mnozin 3D bodid. V pribéhu prace se vSak zacaly ukazovat nedostatky této metody, zptisobené
zfejmé predevSim velkym zkreslenim vstupnich dat, tj. chybami vzdalenosti ziskanych ze stereo
obrazu.
Student tedy aktivné nalezl a vyzkouSel dvé dalsSi metody. Jednou z nich je uzavrena knihovna ZED
SLAM, ktera je poskytovana primo vyrobcem zvolené stereo kamery. Druhou metodou je oteviena
metoda ORB-2 SLAM. V fadé provedenych experimenti poté ukdazal a porovnal vlastnosti vSech tfi
uvazovanych metod pfi rtznych konfiguracich kamery. Z vlastni iniciativy navic provedl sadu
experimentt s kamerou instalovanou na mobilnim robotu, diky kterym mohl ukazat pfinos vyuZziti
informace z odometrie robotu, kombinovanou s vystupem SLAM algoritmu kalmanovym filtrem.
S praci studenta jsem byl po celou dobu nanejvys spokojen. Pravidelné konzultoval stav feSeni a
pozitivné reagoval mé komentare.
Zadani prace povazuji za splnéné. Vysledky prace napliuji ocekavani. Vzhledem k pracovitosti,
iniciativé a zodpovédnému pristupu studenta k praci navrhuji hodnoceni prace stupném

A — vyborné.
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