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Naroc¢nost zadani obtiznéjsi zadani
Zadani povazuji za mirné obtiznéjsi, jelikoz vyzaduje znalost pokrocilych metod z oblasti pocitacového vidéni a
zpracovani mracen bod( a alespori zakladni znalost robotického operaéniho systému (ROS) a robota PR2.
Splnéni pozadavki zadani zadani spInéno s drobnymi vyhradami
Vystupem prace je funk&ni detektor kliky. Tento detektor byl ovSem otestovan pouze s jednémi realnymi dvermi
(v robotické laboratofi) a jednémi v simulatoru. | pfes problémy technického razu (nefunkéni robot) bylo dle mého
nazoru mozné testovani provést dikladnéji - at uz se skute¢nymi daty nebo se simulovanymi. P¥i testovani v
simulaci (kapitola 4.6) navic byl robot vzdy na pfesné stejném misté a s totoznou orientaci. Takovéto testovani
dle mého nazoru postrada smysl.

Rozsah technické zpravy spliiuje pouze minimalni pozadavky
Prace je pomérné utla i presto, ze obsahuje fadu ilustraénich obrazk.
Prezentacni uroven predlozené prace 60 b. (D)
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¢asti zabyvajici se vybérem a implementaci metod pro detekci dvefi / kliky jsou pomérné povrchni. Pfehled
pouzitych metod (str. 13) vyda na jednu a pUl strany (véetné ilustracniho obrazku) a popis implementace
samotné detekce kliky (kapitola 4.4, jadro prace) pouze na jednu stranu a neobsahuje pfilis detail(l (napt.
parametry pouzitych metod). Existujici feSeni jsou pfedstaveny pouze dvé a to velmi struc¢né.

Formalni uprava technickeé zpravy 70 b. (C)
Formalni dprava je na relativné dobré Urovni, dojem kazi jen ob&asné nepfesné ¢i netechnické vyjadreni
("algoritmus bézi na zakladé"), nebo Spatné stylizovana véta.

Prace s literaturou 75 b. (C)

Realizacni vystup 70 b. (C)
Vystupem prace je funkéni aplikace pro ROS umozniujici detekovat kliku dvefi. Pro praktické vyuZiti by v§ak bylo
nutné provést testovani na vice druzich dvefi a klik v rliznych prostfedich a v neposledni fadé s rliznou pozici a
orientaci robota.
Vyuzitelnost vysledku
Prace muze byt vyuzita v ¢innosti skupiny Robo@FIT, pfipadné muze poslouzit jako zaklad dalSich BP/DP.
Otazky k obhajobé

¢ Jaké vyhody a nevyhody by mélo pouziti laserového skeneru? Proc jste jej nevyuzil?

» Je pouzita metoda detekce nebo Vase implementace zavisla na vzajemné poloze robota a dvefi? Pokud

ano, jak by bylo mozné tuto zavislost minimalizovat?

e Proc¢ je nutné aplikaci po neuspésné detekci restartovat?
Souhrnné hodnoceni 70 b. dobf¥e (C)
Cilem prace bylo navrhnout a realizovat modul umoznujici detekovat dvefe, resp. kliku. Tento cil povazuji za
splnény, byt vysledné feSeni ma omezenou funkénost a probéhnuvsi testovani mélo byt provedeno dikladnégji. S
pfihlédnutim k naro¢nosti zadani praci navrhuji hodnotit stupném C.
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