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Price se vénuje lokalizaci robota ve zndmém prostiedi daném pravidly soutéze Eurobot ™"
2005. Pro lokalizaci se vyuzivi vyhradne viesmerova kamera realizovand hyperbolickym
zrcadlem pozorovanym béznou kamerou. Cely snimaci apardt je umistén na samostatng se
pohybujicim robotu tak, ze zobrazuje celou hraci plochu a ziroven i okolf.

Autor zvolil pristup zalozeny na vizudlni odometrii slouzici k predikei pohybu robota a
ovéreni a korekei t€to odometric pomoci ¢iasticového filtru a pravdépodobnostniho aparatu.
Vizudlnf odometrie je zaloZena na detekei pifznaku (pifmek) v obraze kombinované se
znalosti danc¢ho herniho plinu, kde snadno detekovatelné pifmky hraji vyznamnou roli. K
ovéreni segmentace podle pifmek se pouZije znalost toho. Ze hernf plocha i clementy jsou
barevné kddované. Ndhodné vybrané pixely jsou testoviny na barevnou shodu s prediket.
Otdzka optimdlniho poctu ndhodnych vzorku je v prici diskutovina.

Teoretickd ¢dst price je doplneéna o praktickou implementaci vyuzivajici knihovnu OpenCV.
Autor zvolil modularni architekturu, kdy je vstupni obraz postupné zpracovin ruznymi filtry,
Jako je konverze do barevného prostoru YCrCh, piemapovini ¢dsti viesmérového obrazu na
perspektivni, detekee hran, ovefeni lokalizace. Zdrojovy kéd véetné spustitelnych souboru je
k dispozici na prilozeném CD. Velky duraz byl kladen na rychlost vypoctu, vSechny operace
Jsou optimalizoviny a podafilo se dosdhnout odezvy v redlném case.

SpInéni cilu praice |

Cilem priice je implementace programu pro lokalizaci robota v daném prostiedi s pouzitim

vyhradn¢ vizudlniho vstupu ze vSesmeroveé kamery. Price za¢ing pichledem moznych |
pristupu, zduraziuje vyhody viesmérového videni a pokracuje Kapitolou Ciste s¢ venujici

lokalizaci z vSesmerovych vizudlnich dat. Dile nésleduje stru¢nd kapitola sumarizujict

teoreticke ziklady a po nf je detuilne popsina programovad implementace. Experimenty

dostatecne overuji funkénost celého systému. Chybi viak experiment s velkym zakrytim

zorného pole, napiiklad dalsimi roboty, ktery by demonstroval robustnost metody vuci

zakrytum.

Price je psana velmi dobrou anglic¢tinou a je celkove na velmi dobré drovni. Je patrny dobry
vhled do problematiky a pichled o existujicich metoddch. Autor se, zcela prirozené, zaméiuje
na prehled metod vyuZivajicich vsesmérové videni. To ale neznamend, Ze by neméla byt
alespon okrajoveé zmincéna literatura veénujici se lokalizaci s vyuzitim kamer s omezenym
ahlem pohledu. Existuje celd fada ¢ldnkt zabyvajicich se tzv. SLAM (simultaneous
localization and mapping), stacilo by uvést jen n¢jukou vyznacnou publikaci, jako napf. A. J.
Davison. Real-Time Simulatenous Localization and Mapping with Single Camera. ICCV
2003. nebo S. Se. D. Lowe, and J. Little. Mobile robot localization and mapping with
uncertainty using scale-invariant visual landmarks. Int. Journal of of Robotics Research, 2002.
Kniha R. Benosman and S.B. Kang. Panoramic vision: sensors, theory, and applications by
mela byt odkizdana juko obecnd publikace o viesmérovych kamerich.



Drobné komentare
Pojem SIFT je uveden bez odkazu ¢lanku D. Lowea.
V préci neni uvedeno, co je cilem souteze Eurobot™" 2005.

Obrizek 3.1: bylo by vhodné zakreslit dva paprsky. aby bylo vidét, Ze se u SVP systému
protinaji v jednom bodg, zatimco u ne-SVP systému k tomu obecné nedochdzi.

V kapitole 2.3.5. by mohla byt zminéna Darpa Grand Challenge.

V tvodu by mél byt jasné specifikovin autorav piinos, kterym je novy algoritmus lokalizace,
nejlépe formou kapitoly ,.Contribution of the thesis™.

Otazky do diskuze

I. Pro¢ bylo zvoleno dané zrcadlo a ne tieba Sirokothla optika (rybf oko), kterd by take
umoznila mit celou hraci plochu v obraze a dovolila by vyuzit vyssi rozliSeni? Zvolené
zrcadlo ma mozna thel pohledu piili§ velky, obraz hraci plochy se stejn¢ premapovava
do roviny, coZ umoziuje pouZziti optiky s thlem pohledu mensim nez 180 stupnu.

o

Jak byla sestavena soustava kamera-zrcadlo, aby byla spInéna podminka SVP? Dodala
firma Neovision cely systém, nebo se musela pouzit metoda popsand v doktorske praci
Tomase Svobody, kde je také popsano pouzité hyperbolické zrcadlo?

Bude navrzeny postup pouzit v redainém nasazeni na soutézi?

)

Zavéreéné hodnoceni

Doporucuji diplomovou praci k obhajobé s hodnocenim vyborny.
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