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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

ulohu monokulérniho vizualniho SLAMu.

vhodnych algoritmi pro fefeni alohy SLAM.

ucelené fedeni ulohy monokularniho vizuélniho SLAMu.

Diplomant se ve své praci zabyval tilohou simultdnni lokalizace a mapovani (SLAM). Konkrétné se specializoval na

Autor se nejprve zabyva fromulaci ulohy SLAM a pouZzivanymi metodami fedeni. Posléze probird specifika vizualnihg
SLAMu, kde se pfedeviim zamé&fuje na problém nalezeni vyznamnych bodil ve scéné snimané kamerou, jez jsou
potiebné k lokalizaci kamery a konstrukci mapy prostiedi. Dal3i ¢asti prace se zabyvaji analyzou a implementaci

Pfinosem préce je podrobny popis a experimentélni ovéfeni mnoha metod detekce vyznamnych bodt, jehoz vystupem
jsou doporuceni pro vybér vhodného algoritmu. Dal3im vystupem pracc je navrh a implementace algoritmi pro
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