
Posudek d ip lomove prace Jana Bendy:

Navigation system for a mobile robot based on omni-directional vision.

Shrnuti

Prace se venujc lokal izaci robota ve znamcm prostfcdf danem pravidly soutcze Eurobotopcn

2005. Pro lokalizaci se vyuzfva vyhradne vsesmerova kamera rcalizovana hyperbolickym
zrcadlem pozorovanym beznou kamerou. Ccly snfmacf aparat je umfsien na samostatne sc
pohybuj fc fm robotu tak, zc zobrazuje celou hracf plochu a zaroven i oko l f .

Autor zvo l i l p f f s t u p zalozeny na v i z u a l n f odomctrii s louzfcf k prcdikci pohybu robota a
ovefenf a korekci teto odometrie pomocf casticoveho f i l t r u a pravdepodobnostnfho aparatu.
Vizua ln f odometrie jc zalozena na delekci p f f znaku (p f fmek) v obraze kombinovune se
znalostf dancho herm'ho planu, kde snadno delekovatelne p f fmky hrajf vyznamnou roli. K
ovefenf segmentace podie pf fmek se pouzi je znalost toho, ze hernf plocha i elementy jsou
barevne kodovane. Nahodne vybrane pixely jsou testovany na barevnou shodu s predikci.
Ota/.ka o p t i m a l n f h o poctu nahodnych vzorku je v praci diskulovana.

Tcoretickii cast pracc ]c dopInCMia o p rak t ickou i m p l c m e n t a c i \f k n i h o x n u OpenCV.
Autor zvo l i l modularnf a r ch i t ek tu ru , kdy je vs tupnf obraz postupne zpracovan ru /nymi f i l t r y ,
j akoje konverze do barevneho prostoru YCrCb, pfemapovanf casti vsesmeroveho obrazu na
perspekt ivnf , detekce hran, ovefenf lokalizace. Zdrojovy kod vcetne spust i te lnych souboru je
k dispozici na pfi lozenem CD. Velky diiraz byl kladen na rychlost vypoctu, vsechny operace
jsou opt imal izovany a ])odafilo se dosahnout odczvy v realnem case.

Splncni cilu prace

Cflem prace je implcmenlace programu pro loka l izac i robota v danem prostfedf s pouz i t f in
v)hradnc v izmi ln fho vstupu ze vsesinerove kamcry. Pracc z.acfna pfchledcm mc>/nych
pf f s tupu , zdiiraznujc vyhody vsesmeroveho v iden f a pokracujc kap i to lou ciste se v e n u j f c f
lokalizaci z vsesmerovych v i z u a l n f c h dat. Dale nasledujc strucna kapi tola sumanzujfcf
teoreticke zaklady a po nf je detailne popsana programova implementace. Experiment}'
dostatecne ovefuj f funkcnos t celcho systemu. Chybf vsak experiment s velkym zakrytfm
zorneho pole, napffklad dalsfmi roboly, ktcry by demonstroval robustnost mctody vuci
zakrytum.

Prace jc psana ve lmi dobrou a n g l i c t i n o u a je celkove na ve lmi dobre urovni . Je patrny dobry
\'hled do problcmatik) a pfehlcd o e x i s t u j f c f c h metodach. Autor sc, zcela pfirozene, zamefu je
na pfehled inetod v y u z f v a j f c f c h vscsmerove v iden f . To ale neznamcna, zc by nemela byt
alespoh okrajove zmfnena l i teratura v e n u j f c f se loka l i zac i s v y u z i t f m kamer s omezenym
lihlcm pohlcdu. Existujc celii fada c lanku zabyvajfcfch se tzv. SLAM (simultaneous
localization and mapping), s taci lo by uvest jen nejakou vyznacnou pub l ikac i , jako napf. A. J.
Davison. Real-Time Simulatenous Localization and Mapping wi th a Single Camera. ICCV
2003. nebo S. Sc. D. Lowe, and J. Li t t le . Mobile robot local izat ion and mapping wi th
uncertainty us ing scale- invariant v isual landmarks. I n t . Journal of of Robotics Research, 2002.
Kniha R. Benosman and S.B. Kang. Panoramic v is ion: sensors, theory, and appl ica t ions by
mela byt odkaziina jako obecna publ ikace o vsesmerovych kamerach.



Drobne komentare

Pojem SIFT je uveden bez odkazu clanku D. Lowea.

V praci nenf uvedeno, co \e cflem souteze Eurobot0'1011 2005.

Obrazek 3.1: bylo by vhodne zakreslit dva paprsky. aby bylo videt, ze se u SVP systemu
protfnajf v jednom bode, zatfmco u nc-SVP systemu k tomu obecne nedochazf.

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

V tivodu by mel byt jasne specifikoviin autoruv pffnos, kterym je novy algoritmus lokalizace,
nejiepe formou kapi toly ^Contribution of the thesis".

Otazky do diskuze

1. Proc bylo zvoleno dane zrcadlo a ne t feba s i rokouhla optika (rybf oko). ktera by take
umoznila mft celou hracf plochu v obraze a dovolila by vyuzi't vyssf rozliseni? Zvolene
zrcadlo ma mozna uhel pohledu pff l i s vclky, obraz hracf plochy se stejne pfemapovava
do roviny, coz umoznuje pouzitf optiky s uhlcm pohledu mensfm nez 180 stupnu.

2. Jak byla sestavena soustava kamera-zrcadlo, aby byla splnena podminka SVP? Dodala
firm a Neovision cely system, nebo sc muscla pouzft metoda popsana v doktorske praci
Tomasc Svobody, kde jc take popsano pouzitc hyperbolicke zrcadlo?

3. Budc navrzeny postup pouzit v rctilncm nasazenf na soutezi?

Zaverecne hodnoceni

Dopomciiji diplomovou praci k obhajobe s hodnocenim vyborny.

Praha. 30. ledna 2006 Mgr."Hynel Bakstein


