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Posudek dipLomové práce


Analýza obrazové informace kamerového systému

Vymezení řešené problematiky a její aktuální hodnota v návaznosti na potřeby praxe, náročnost zadání po stránce odborné i časové

Diplomová práce řeší aktuální problematiku přípravy aplikací optoelektronických sensorických systémů v robotice. Obsahuje popis měření přesnosti kamerového systému, umožňujícího kalibraci pozice světelných stop generovaných laserovými diodami. Poloha světelných stop je vstupní informací z digitální kamery vybavené CCD alternativně CMOS obrazovými snímači při řízení mobilního robotického systému. Analýza obrazu zahrnuje zkreslení optického členu a obrazového snímače. Eliminace zkreslení je dosaženo aplikací kalibračního modelu kamery. Nejprve se určí vnitřní parametry kamery pomocí distorze zobrazení. Poloha světelných stop se určí pomocí lícovacího algoritmu. Ověření kombinací nalezených světelných stop je realizováno pomocí inverzní afinní transformace. Aproximace užitím 2-D Gaussova rozdělení zpřesňuje polohy středů světelných stop. Prezentovány jsou výsledky testování pomocí 3-D grafického zobrazení intenzit jak v oblasti celého světelného spektra obrazového snímače, tak i jeho části v oblasti 670nm pro RGB kameru. Vyhodnocovací algoritmy jsou implementovány v prostředí MATLAB. 

Způsob a úroveň pojetí řešeného úkolu, úplnost vypracování, obtížnost
Diplomová práce řeší problematiku, která je v současné době často skloňovaným tématem  mezinárodních vědeckých konferencí v oblasti asistenčních technologií a v průběhu studia diplomanta ještě nebyla zařazena do studijních programů. Vypracování této diplomové práce představovalo pro diplomanta značnou časovou zátěž za účelem zvládnutí problematiky kalibrace obrazové informace včetně implementace programového vybavení. Diplomant samostatně zvládnul problematiku implementace PC karty na zpracování obrazové informace DATA TRANSLATION 3155 s programovým vybavením, připojení černobílé digitální kamery KC – 381CG a AXIS Network 206 a konfigurace laserových diod včetně propojení s programem MATLAB 6.1. Vypracoval program na kalibraci konfigurace světelných stop. Program analyzuje uspořádání světelných stop laserových diod pro účely navigace mobilních robotických systémů pro více stupňů volnosti. Algoritmus umožňuje analýzu přesnosti a linearity obrazové informace, segmentovat oblasti odpovídající světelným stopám a určit jejich souřadnice. Pomocí srovnání s výchozí známou pozicí diod jsou nalezeny body, které nejlépe odpovídají afinní transformaci výchozího obrazce. Souřadnice jsou zpřesněny pomocí vnitřních parametrů kamery. V posledním kroku jsou určeny středy světelných stop pomocí jejich aproximace 2-D Gaussovým rozdělením.  

___________________________________________________________________________

Formální náležitosti práce, chyby a opomenutí v textu práce, přehlednost, grafická úprava, jazyková úroveň
Diplomant přehledně zpracoval zadanou tematiku z robotiky, provedl analýzu přesnosti a linearity kamerových systémů se dvěma druhy objektivů. Diplomová práce má nadstandardní úroveň grafické úpravy i stylizačního vyjadřování.
__________________________________________________________________________

Proporce rozsahu jednotlivých částí, forma zpracování, originalita,a původnost, nedostatky konstrukčního a technologického řešení, praktická využitelnost
Práce obsahuje teoretické základy navrženého algoritmu. Algoritmus lícování vzorku (matching algorithm) světelné stopy je realizován v programovém prostředí MATLAB 6.1. Posluchač byl při řešení problému odkázán takřka výhradně na anglickou literaturu. Zadaný problém zvládnul samostatně. Při laboratorním ověřování plně využil stávající technické prostředky robotické laboratoře. Výsledky dosažené v diplomové práci jsou prakticky využitelné a uvedená analýza kamerového systému bude dokumentována při obhajobě. Praktické výsledky jsou přehledně zpracovány pomocí série grafů a tabulek.
___________________________________________________________________________
Dotazy k obhajobě

1. Vysvětlete úlohu afinní transformace při analýze přesnosti a linearity zobrazení polohy světelných stop.
2. Jaká je úloha 2-D Gaussova rozdělení při zpřesnění středu polohy světelných stop.
Návrh na klasifikaci bakalářské/diplomové práce:
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