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Mapovani terénu pozemnim robotem

Jifi Koktan

Bakalarska prace Jifiho Koktana "Mapovani terénu pozemnim robotem" se vénuje studiu mapovani a
navigace mobilniho robota vybaveného rozmitanym laserovym dalkomérem a intercialni jednotkou.
PrestoZe autor v ivodu slibuje (strana 10) pouZiti inklinometru, pro méfeni tihlu naklonu robota a
moznosti mapovat okolni prostfedi i v nerovném terénu, ve vysledku se omezi pouze na simulace v
roviné.

Pro simulace je vybran senzor SICK LMS 500, ktery ale neni detailné popsan. Konkrétné chybi pouZita
skenovaci frekvence, kterou senzor snima své okoli, a pfesnost méreni. Méfeni jsou omezena na 5
metrd, i kdyZ redlny senzor méfi do 80 metrti a misto 180 stupiiti ma rozsah 190 stupii. Podobna
situace je u vybraného robota ATRYV, kde je pouze odkaz, ale informace o maximalni rychlosti a
presnosti odometrie chybi.

Prezentované feSeni miiZkové mapy ma velmi omezenou pamét. Jediny ptipad, kdy se bere v tivahu
predesla hodnota buiiky, je v daném skenu (bere se maximalni vySka zasahujici do dané buriky). V
ostatnich pripadech se ptivodni hodnota vZdy prepiSe novou, tj. pfi couvani a pri otaceni (polovina
skenu) mapu fakticky maze.

Vysledny algoritmus je prezentovan na Ctyfech scénarich, kdy pohyb robota je kombinace jizdy rovné
a otacek o 90 nebo 180 stupniti. Rychlost jizdy ani rychlost otaceni neni prezentovana. Jak jiz bylo
zminéno drive, pohyb robota se omezuje pouze na 2D rovinu.

Prace pro mne byla zklamanim. Pokud by student dané experimenty rad€ji provadél na realném robotu
ziskal by cennou zkuSenost z méfeni z realného svéta. Asi nejvice mi na praci vadila ni¢im
nepodloZena tvrzeni jako v zavéru prace (strana 34): "Vytvorena mapa je vhodna pro autonomni fizeni
robotu". Na jakém zakladé student k tomuto zavéru doSel? Pokud predkladané experimenty pouZivaly
algoritmy pro autonomni Fizeni, tak to v textu nebylo zminéno. Stejné tak nebyla provedena detailné;jsi
analyza volby umisténi a naklonu senzoru. Jeho vysku Ize pouze z textu odhadovat na zakladé véty
"protoZe robot dokaZze méfit pouze do vySe jednoho metru" (strana 29). PfiloZenému 3D grafu to ale
neodpovida, protoZe stény jsou cca 75cm vysoké. V dodaném zdrojovém kodu jsou zakomentované
rizné konstanty, takze student s riiznou vysSkou pravdépodobné experimentoval, ale ziskané znalosti
nezdokumentoval.

Libilo se mi grafické provedeni prace a s prihlédnutim k faktu, Ze se jedna o bakalafskou praci,
navrhuji hodnoceni E — dostatecné.
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