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Recenzja pracy doktorskiej mgr inzyniera Ireneusza Hallmanna

"Lokalizacja robota mobilnego wzgledem automatycznie wybieranych
obiektow"

Recenzowana praca dotyczy zagadnienia lokalizacji robota mobilnego wzgledem znajdujacych sie
w jego otoczeniu specjalnie przygotowanych znacznikéw. Praca ta jest napisana na 173 stronach
i sklada sie z 9 rozdzialéw. Na koncu pracy znajduje sie bibliografia. Tekst pracy zostal mi
dostarczony na pi$mie oraz na CD ROMie, a réwniez dotaczono kopie artykuléw napisanych przez
Autora i zwigzanych z doktoratem.

Zasadnicza teza pracy zostala przez Doktoranta sformulowana nastepujaco:

"Teza niniejszej pracy jest sprawdzenie, czy jest mozliwa lokalizacja robota mobilnego
na podstawie jednego znacznika, w oparciu o dane pochodzace z jednej kamery zain-
stalowanej na robocie."

W dalszym ciagu Autor pisze: "Jedynym uzywanym sensorem jest pojedyncza kamera, ktorg mozna
obraca¢ niezaleznie od robota. Niezalezno§¢ kamery pozwala na lokalizacje niezaleznie od orientacji
robota. Proponowana metoda pozwala traktowaé kamere jak sensor odczytujacy polozenie wzgle-
dem widocznych znacznikow."

Powyzsze sformutowanie tezy bedzie przedyskutowane ponize;j.

Szczegbélowa tresé¢ rozprawy

Omawiana praca zawiera nastepujgce rozdzialy:

1) Wstep — rozdzial przedstawiajacy teze oraz cele pracy.

2) Istniejace techniki lokalizacji — jest to przeglad literatury

3) Reprezentacja i przetwarzanie obrazu — jest to przeglad literatury.
4) Kalibracja kamery. Rozdzial 4.2 zawiera przeglad metod kalibracji, natomiast rozdzial 4.3 zawiera
opis eksperymentéw i obliczeni przeprowadzonych przez Doktoranta.
5) Detekcja i reprezentacja znacznikow w literaturze.

6) Charakterystyka proponowanej metody kalibracji.

7) Zastosowana detekcja znacznikow.

8) Proponowana metoda lokalizacji.

9) Pomiary i testy.

10) Podsumowanie i wnioski.

Ponadto praca zawiera bibliografie w objetosci 94 pozycji.



Recenzja merytoryczna rozprawy

Podstawowe cele pracy zostaty sformutowane nastepujaco:

Cel 1. Wybér ksztaltu i typu znacznika umozliwiajacego lokalizacje robota na podstawie widocznosci
znacznika (rozdz. 6.3).

Cel 2. Wyb6r obiektéw i cech odpowiednich do ich automatycznej identyfikacji (rozdz. 7).
Cel 3. Identyfikacja obiektéw na podstawie znalezionych cech (rozdz. 7).

Cel 4. Opracowanie metody dokladnego wyznaczenia polozenia kamery na podstawie jednego wi-
docznego obiektu (rozdz. 8 i 9).

Cel 5. Eliminacja btedéw pomiarowych (rozdz. 4.3 i 7.3).

Autor nie podal, jakie sg jego gléwne osiagniecia. Pewna wskazowka moga by¢ jednak uwagi
zamieszczone przez Doktoranta w rozdz. 10 — Podsumowanie i wnioski. Na tej podstawie mozna
powiedzieé, ze gtownymi osiagnieciami sg:

1. Potwierdzenie teoretyczne i do§wiadczalne, ze mozliwe jest estymowanie potozenia i orientacji
robota mobilnego na podstawie pojedynczego zdjecia zrobionego kamera umieszczona na robocie,
przy czym na zdjeciu tym powinien by¢ widoczny znacznik majacy forme rysunku naniesionego na
plasks powierzchnie. W tym celu kamera powinna by¢ uprzednio skalibrowana przy uzyciu kratki
pomiarowej przedstawianej kamerze.

2. Opracowanie metody estymacji potozenia i orientacji robota mobilnego na podstawie obrazu po-
mocniczego znacznika umieszczonego na scenie, po ktérej porusza si¢ robot. Estymacje te przepro-
wadza sie na podstawie wspélrzednych czterech naroznikéw prostokata wyznaczonego przez obraz
znacznika. W tym zakresie Doktorant opracowal dwie metody:

e metode, w ktorej jako zmiennej pomocniczej uzywa sie odlegtosci od kamery do jednej krawedzi
znacznika (rozdz. 8.4)

oraz

e metode, w ktorej jako zmiennych pomocniczych uzywa sie odlegtosci od kamery do dwoch krawedzi
znacznika (rozdz. 8.5).

Uwagi szczegolowe

W zwiazku z tytutem pracy nasuwa si¢ nastepujaca uwaga. Tytul "Lokalizacja robota mobilnego
wzgledem automatycznie wybieranych obiektow" sugeruje wiecej niz zostato w pracy wykonane. Au-
tomatycznie wybierane obiekty mogtyby by¢ dowolne, np. kazda osoba wchodzaca do pomieszczenia.
Natomiast w pracy chodzi nie o dowolne obiekty, a $ciSle okreslone i odpowiednio skonstruowane
znaczniki, co jest tez w rozprawie powiedziane juz na str. 5.

Przytoczona powyzej teza pracy doktorskiej jest dla mnie zbyt malto asertatywna. Tezg mogtoby
by¢ np. stwierdzenie, ze mozliwe estymowanie polozenia robota na podstawie pojedynczego zdjecia
w jakich§ warunkach. Natomiast sformulowanie "Teza jest sprawdzenie, czy jest mozliwa lokalizacja
..." niczego nie stwierdza. Fakt uzycia pojedynczego znacznika nie ma chyba zasadniczego znaczenia.
Mozna np. uzy¢ pojedynczy rozlegly znacznik lub dwa mniejsze potozone w poblizu siebie i zar6wno
metoda jak i jej efekt bedzie identyczny.

Str. 4. Brak jest okreslenia, co stanowi nowo$¢ w pracy w poréwnaniu do istniejacej literatury.

W tytule pracy jest mowa o detekeji automatycznie wybieranych obiektéw, natomiast na str. 4 jest
mowa o znacznikach.






