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Pick by Vision navigace ve skladovych prostorach

Predlozend diplomové price se zabyvd moznostmi vyuziti zafizeni pro rozdifenou realitu (AR) k navigaci ve

skladovych prostorach. Price reaguje na vyvoj v oblasti AR v poslednich letech.

Price je &lenéna do 7 kapitol. Po obecném tvodu nisleduje kapitola, kterd se zabyvd moznostmi soucasného
hardwaru pro akvizici prostorovych dat s pfihlédnutim k aplikaci a nédsledné softwarovymi moznostmi zpracovani
ziskanych dat. Trochu matouci je zde fakt, Ze jako vybrand zafizeni jsou zde doporucena dvé zatizeni — zafizeni zalozené
na technologii Google Tango a zafizeni iSense. Z popisu moznosti zpracovani ddle vyplyvi, Ze metoda Area Learningu
pouzitd v Tango API md kromé podobnych nevyhod jako rekonstrukce povrchu i dalsi nevyhody, jako je napf.
uzavienost pouzitého ADF formitu, zdvislost na osvétleni ¢i omezeni na technologii Google Tango. Pfesto byla zvolena
pravé tato technologie, aniz by bylo z textu patrné proé. Kapitola 3 se vénuje problému hledéni cesty mezi dvéma body
ve 3D modelu. Dle zaddni se mél diplomant zaméfit pfedeviim na navigaci ,,objektu nezanedbatelné velikosti“. Protoze
viak pouzitd metoda ziskdvani dat nedéld rekonstrukci 3D prostoru a neumoziiuje tak ani automatické vytvifeni
naviga¢nich grafi ¢i map, omezuje se tato kapitola pouze na algoritmy, které hledaji cestu v (rucné) vytvofeném
ohodnoceném grafu bez dalsich omezeni. Ctvred kapitola popisuje navrhované fefeni. I zde mi chybi dukladnéjsi
diskuze, pro¢ bylo vybrino privé prostfedi Unity svyuzitim Tango SDK. Kapitola 4.2 je pak pouze lehce
preformulovana &ist dokumentace Tango SDK vénujici se soufadnym systémim. Neni mi jasné, pro¢ kapitola popisuje
i soufadny systém OpenGL, kdyz bylo toto feSeni zavrhnuto. Kapitola 5 se vénuje samotné implementaci a pfevdzné
fesi problémy spojené s pouzitym Tango SDK, &asto s vyuzitim piikladi ptimo z SDK (napf. uzavirdni smycek).
V zdvéreéné kapitole pak diplomant nastifiuje budouci moznd vylepseni aplikace.

Price je psina vcelku ¢&tivé a po formalni strdnce k ni nemdm zidné zdsadni pfipominky.

Seznam poutzité literatury je vcelku rozsihly, obsahuje vSak zna¢né mnoistvi online referenci tykajici se
zkoumanych technologii. U nékterych publikaci si nejsem jist, zda jim student opravdu rozumi (napt. Plosné integraly

— List v prostoru R3 a jeho parametrizace, jako reference na vypocet orientace normély v kapitole 2.2.1 strana 12).

Za velmi ne$tastné povazuji chybéjici zdtivodnéni vybéru ADF a nésledny odklon od piivodniho zaddni — tedy:
1. ziskéni a zpracovdni 3D modelu vnitfntho prostiedi skladu a 2. vypoet trasy mezi dvéma body ve 3D modelu,

zejména s ohledem na pohyb objektu nezanedbatelné velikosti.
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Dodanou aplikaci jsem otestoval a nenarazil jsem na zidné zévainéjsi problémy. Pouze po delsi dobé neinnosti,
kdy bylo zafizeni odlozeno a nemohlo tak snimat okoli, aplikace spadla. Nevim, do jaké miry je to problém samotného
SDK. Utivatelské rozhrani bych si viak dokdzal predstavit mnohem pfivétivéjsi. Predev$im price ve 2D rezimu byla
pro véti rozméry scény velmi problematickd kviili malé velikosti ovlddacich prvki. Prekvapil mé i fake, ze zatimco
markery je mozné umistovat zcela libovolné v prostoru (i do vice pater), hleddni vychoziho bodu pro navigaci funguje

pravdépodobné pouze ve 2D.

Jsem si védom toho, Ze zaddni price v plném rozsahu bylo velmi ambiciézni a pravdépodobné ptekonava rozsah
béiné diplomové price. Chdpu tedy diivody pro omezeni se pouze na zafizeni s technologii Tango, o¢ekéval bych viak,
7e divod tohoto vybéru bude v praci zminén, stejné jako ndsledné zmény zad4ni. V prici bych pak naopak ocekdval
mnohem hlubsi analyzu vlastnosti Tango SDK, jak pro zjistovani polohy tak piipadnou 3D rekonstrukci prostredi, a
vybraného zafizeni. I pfes vyhrady préci doporuéuji k obhajobé a hodnotim klasifika¢nim stupném
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Dopliiujici otdzky:

1. Pii testech aplikace jsem narazil na problém u vicepatrovych prostor. Samotné Tango API nemd s ulozenim
AR objektii na jednotlivych patrech problém. V kapitole 4.3.5 se pise, Ze vzdélenost k nejblizsimu vrcholu
grafu se po&itd pomoci viech 3 soufadnic. Pfesto se pfi navigaci vybere vrchol grafu z jiného patra. Pro¢?

2.V kapitole 6.3 piSete, Ze ,zajimavé je zjidténi, Ze lokalizace s vypnutym ucicim médem je rychlejsi...". Pro¢
povazujete toto zji§téni za zajimavé? Mél jsem dojem, Ze Tango SDK v piipadé vypnutého uciciho médu
pouze najde vyznamné body a snaZi se je najit v existujici ADF, zatimco uéici méd musi zdroven nové

skenované body sloudit se stdvajicim ADF. Pfirozené by tak ucici méd mél byt pomalejsi.

\ Zdpadoéesks univerzita v Plzni

(\U\‘ Fakulta aplikovangch véd
J informatiky & vypodetnf techniky

SOUHLASI
S ORIGINALEM



