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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERII

Zadani naro¢néjsi

Prestoze jsou metody soucasné lokalizace a mapovani jsou dnes pomérné dobre zpracované a je k
dispozici fada implementaci, jejich aplikace na |étajicim robotickém prostfedku prinasi radu
komplikaci které je potrfeba vyresit. Souc¢asti prace bylo i sestaveni experimentalni helikoptéry pro
provedeni experiment(, coz dale zvySuje narocnost prace.

Splnéni zadani spin&no

Student proved! prizkum hotovych knihoven algoritmu SLAM a vybral vhodnou implementaci z
knihovny MRPT (Mobile Robot Programming Toolkit). Funkci této implementace dikladné analyzoval
a vyuzil ji pfi ndvrhu 2D mapovaci metody s vyuzitim laserového dalkomeéru a senzoru optického
toku jako nadhrady za odometrii. Pro identifikaci vlastnosti metody a nalezeni vhodnych parametr(
algoritmu proved! fadu experimentd.

Aktivita a samostatnost pri zpracovani prace A - vyborné

S praci studenta v pribéhu celého reseni prace velice spokojen. Pristupoval k praci s velkym
nadsenim a vénoval ji velké mnozstvi Casu, jak pri konstrukci helikoptéry, tak pri provadéni
experimentl. Rychle se orientoval v novych problémech na které narazel, at uz z oblasti robotiky,
nebo napr. programovani v C++. Velmi dobre a aktivné také reagoval na mé pripominky a navrhy ke
zplsobu reseni problém.

Odborna uroven A - vyborné

Student proved! kvalitni reSersi ve svété aktualné pouzivanych metod. Vybral vhodny néstroj a
spravné jej aplikoval jej na tézsi problém nez pro ktery byl navrzen. Pouzitou implementaci metody
SLAM modifikoval za Ucelem fuze dat se senzorem optického toku, za Gcelem zvyseni robustnosti
odhadu polohy helikoptéry.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné

Zaveérecna prace je napsana velmi Ctivé a srozumitelné, je vhodné strukturovana a ma pozadovanou
grafickou Upravu.
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Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné

Student prokazal dobrou schopnost najit relevantni publikace vztahujici se k jeho praci a vysledky
shrnul v Gvodnich kapitolach zavérecné prace. Citovani cizich zdrojd je v souladu se zvyklostmi a
pozadavky.

Dalsi komentare a hodnoceni

V zavéru prace jsou prehledné zobrazeny vysledky experiment(, na kterych jsou dobre vidét nékteré
principielni problémy lokalizace helikoptéry s vyuzitim laserového dalkoméru s malym dosahem a
nepresného senzoru optického toku ve specifickych prostredich. Pri¢iny téchto nedostatkd metody
byly spravné identifikovany a byla navrzena moznda budouci zlepSeni.

11l. CELKOVE HODNOCENIi A NAVRH KLASIFIKACE

Vzhledem k tomu ze student splnil zadani a k jeho celkové praci nemam zadné pfipominky,
doporucuji praci k obhajobé.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném ‘A - vyborné. ‘

Datum: [59.06.16 Podpis: Jan Chudoba
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