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Problém ř́ızeńı pomocných opěrných pás̊u (tzv. flipper̊u) v př́ıpadě, kdy os-
tatńı senzory terén nevid́ı (např. kv̊uli hustému kouři, velkému náklonu robota
či velké odrazivosti povrchu) je d̊uležitou součást́ı reálných zachranných ”Search
& Rescue” miśı. Jakub Mareš navrhl a naimplementoval metodu ř́ızeńı fliper̊u
pro častečně viditelný terén před robotem. Metoda umožňuje vyhodnotit zda je
pokračováńı s aktuálně měřenými daty dostatečně bezpečné. Pro př́ıpad, kdy
pokračováńı neńı dostatečně bezpečné, navrhl algoritmus kontaktńıho pr̊uzkumu
terénu rukou Jaco Kinova Arm umı́stěnou na robotu.

Jakub Mareš měl snahu a docházel pravidelně na konzultace. Zadáńı diplo-
mové práce splnil, až na bod 4 (tj. experimentálńı porovnáńı j́ım navržené
strategie kontaktńıho pr̊uzkumu pro ř́ızeńı flipper̊u oproti strategii V.Šalanského
pro 3D rekonstrukci terénu). Pozitivně hodnot́ım angličtinu, kterou je diplo-
mová práce napsána a samostatnost při vytvářeńı rozhranńı mezi robotem
a MATLABem, které umožnilo oboum student̊um efektivńı experimentováńı.
Práci hodnot́ım známkou A - výborně.

Otázky do diskuze:

1. Jak se lǐśı vámi navržené strategie kontaktńıho pr̊uzkumu pro ř́ızeńı flip-
per̊u oproti strategii navržené V.Šalanským pro 3D rekonstrukci terénu?

2. Strategie ř́ızeńı flipper̊u i aktivńıho pr̊uzkumu jsou naučeny z manuálně
anotovaných dat. Bylo by možné naučit strategii autonomně?
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