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

Pfedlozena diplomova prace se zabyva navrhem vizualniho systemu robota, urceneho
pro robotickou soutez EUROBOT 2005. Cilem bylo nejen vybrat vhodne teoreticke principy,
ale zejmena metodu implementovat tak, aby mohla na robotu skutecne fungovat v realnem
case. Diplomant je clenem jednoho ze souteznich tymu MFF a mel tedy k praci vysokou
vlastni motivaci.

Pouzita metoda je zalozena na principu tzv. vsesmeroveho videni, coz byla podle
meho nazoru velmi spravna volba. Autor nastudoval dostupnou literaturu a nalezene metody
modifikoval tak, aby fesily specificke ulohu, vyskytujici se v soutezi EUROBOT 2005
(zejmena vlastni lokalizaci robota a lokalizaci kuzelek). Hlavni cast prace spocivala
v implementaci. Velmi ocenuji, ze autor byl schopen dovezt diplomovou praci od teorie az ke
skutecne fungujici aplikaci. Prave tuto schopnost od absolventu oboru informatika
ocekavame.

Vysoce ocenuji i to, ze autor prubeh sve prace dokumentoval a zvefejiioval na svych
webovych strankach, a nektere casti diplomove prace dokonce publikoval na zahranicni
konferenci (viz publikace [6]). Prace je psana velmi dobrou anglictinou, coz dokresluje jeji
vysokou kvalitu.

S celkovym prubehem prace, s jejimi vysledky a zejmena s aktivnim a cilevedomym
pfistupem diplomanta jsem byl velmi spokojen.
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