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Posudek oponenta

na disertaéni praci Ing. Petry Kocmanové

Kalibrace snima¢u pro multispektralni datovou fzi v mobilni robotice

Aktualnost tématu

Vyvoj mobilnich mapovacich technologii, at systému fizenych ¢Elovékem nebo
robotickych systém, je v sou¢asné dobé aktualni problematikou.

Splnéni cila prace

Cilem disertacni prace bylo zejména:
1. zlep$eni presnosti méfeni dalkomérnych snimadu pouzitych na robotech
systému Cassandra,
2. kalibrace kamer senzorické hlavice robotu Orpheus—X3,
3. multispektraini flze dat ze snimadl senzorické hlavice robotu Orpheus—X3.

ZlepSeni presnosti méfeni dalkomérnych snimacél bylo dosaZzeno kalibraénim
postupem uréujicim korekéni parametry snimade. Pro kalibraci kamer byl vypracovan
postup kalibrace véetné navrhu terCe. Pro fuzi dat byl vyvinut a testovan algoritmus
fesici spojeni riznorodych obrazovych dat.

Je mozné konstatovat, Ze cile disertaéni prace byly spinény.

Postup reseni

Ing. Kocmanova popisuje v 3. kapitole snimace a kalibraéni algoritmy. Ve 4. kapitole
disertaéni prace, podrobné analyzuje souc¢asny stav problematiky. TéZisté disertacni
prace se nachazi v Siroce strukturované 5. kapitole, kde jsou popsany kalibraéni
postupy jednotlivych ¢asti systému a fuze dat. Zejména v €asti 5.3 jsou podrobné
analyzovany vysledky experimentainich praci a zhodnocena presnost obou skener(i
Velodyne pfed a po kalibraci, coz povazuji za velmi cenné. Rovnéz ovéfeni datové
fuze je podrobné analyzovano. Naopak v ¢asti 5.4 by byl uZite€ny rozbor variability
hodnot kalibraénich parametr(i, zejména hodnot fx a fy pro jednotlivé kamery a
jednotlivé konfigurace snimklG. Je nutné ocenit velké mnoZstvi vykonanych

experimentalnich praci.
PFinos a vyznam pro praxi a rozvoj védniho oboru

Dosazené vysledky pfinaseji uzite€né poznatky o pouZitych senzorech a jejich
propojeni, coz ma vyznam pro dal$i vyvoj mapovacich robotickych systému.

Formalni a jazykova aprava DP

Formalni a jazykova aroven prace je na velmi dobré urovni.
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Pripominky

Na str. 31 jsou rozdéleny metody podle kalibraéniho objektu. Je vybrana jedna
metoda bez zduvodnéni.

K &asti 5.2 mam tyto pfipominky a dotazy:

Linearni regresni modely 1 a 2 uvedené na str. 59 by mély byt uvedeny pred
tabulkou 2. na str. 57. Z tab. 2 neni zifejmé, zda-li jsou parametry néjakym zplsobem
vybirany.

Pres velkou korelaci mezi parametry a a b bych model 2 nezatracoval, koeficient a je
zdQvodnitelny. Pfi méfeni vzdalenosti se objevuji i cyklické chyby, otestovani
Na str. 58 je uvedeno méfeni referenénich vzdalenosti pomoci dalkoméru DISTO D8,
neni uvedeno, jak byl zprostfedkovan vztah mezi dalkomérem a TOF kamerou.

S jakou presnosti je znama velikost ohniskové vzdalenosti kamery TOF, ktera je
pouzita pro korekci méfené vzdalenosti viz obr. 407

K €asti 5.3 mam drobnou pfipominku ke str. 68, kde je nepfesnost v 5. f. odspodu:
asi ma byt 10 a 3 o nikoliv 1,3 0. Postradam zde v$ak zdlvodnéni, pro¢ jsou pro
eliminaci radialniho zkresleni pouZity je dva koeficienty, coZ pfi existenci nékolika
typl kamer miizZe byt nedostacujici.

Zaver

Ing. Petra Kocmanova prokazala schopnost samostatné tvlréi prace a pfedloZena
disertac¢ni prace splfiuje kritéria podle § 47 zakona 111/1998 Sb.
Doporucuji praci k obhajobé jako podklad pro udéleni titulu Ph.D.

V Brné 16.9.2015 doc. Ing. Vlastimil Hanzl, CSc.
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