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Problém fizeni pomocnych opérnych pasu (tzv. flipperu) v ptipadé, kdy os-
tatni senzory terén nevidi (napf. kvuli hustému koufi, velkému nédklonu robota
¢i velké odrazivosti povrchu) je dilezitou sou¢dsti redlnych zachrannych ” Search
& Rescue” misi. Jakub Mares navrhl a naimplementoval metodu tizeni flipera
pro castecné viditelny terén pred robotem. Metoda umozinuje vyhodnotit zda je
pokracovani s aktudlné mérenymi daty dostatecné bezpecné. Pro ptipad, kdy
pokracovani neni dostateéné bezpeéné, navrhl algoritmus kontaktniho pruzkumu
terénu rukou Jaco Kinova Arm umisténou na robotu.

Jakub Mares mél snahu a dochézel pravidelné na konzultace. Zadéni diplo-
mové prace splnil, az na bod 4 (tj. experimentdlni porovnani jim navrzené
strategie kontaktniho priizkumu pro ¥zeni flipperi oproti strategii V.Salanského
pro 3D rekonstrukei terénu). Pozitivné hodnotim angli¢tinu, kterou je diplo-
mova prace napsana a samostatnost pii vytvareni rozhranni mezi robotem
a MATLABem, které umoznilo oboum studentim efektivni experimentovani.
Praci hodnotim znamkou A - vyborné.

Otazky do diskuze:

1. Jak se lisf vami navrzené strategie kontaktniho pruzkumu pro fizeni flip-
peru oproti strategii navrzené V.Salanskym pro 3D rekonstrukci terénu?

2. Strategie fizeni flipperu i aktivniho pruzkumu jsou nauceny z manudlné
anotovanych dat. Bylo by mozné naucit strategii autonomné?



