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I. IDENTIFIKACNI UDAJE
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for mapping of transmission sources position

Jméno autora: Dan Suster

Typ prace: bakalarska

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)

Katedra/ustav: Katerda ridici techniky

Vedouci prace: Ing. Vojtéch Spurny

Pracovisté vedouciho Skupina Multi-robotickych systém(, FEL, CVUT
prace:

II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani Primérné naroc¢né

Zadani odpovida svoji ndrocnosti bakaldrské préaci. Student musel navrhnout pldnovaci algoritmy,
které umozni preplanovat pozice ¢lenl formace za vyuZiti aktuadlné odhadnuté pozice zdroje signalu.
Nové naplanované pozice by méli byt zvoleny tak, aby v dalSim méricim kroku doslo k zpresnéni
odhadu pozice zdroje signélu. Tyto zdroje signdlu nemusi byt pouze statické, ale mohou se i
pohybovat v prostoru. Tudiz bylo zapotrebi navrhnout a implementovat metodu predikce pohybu
zdroje signédlu za vyuziti Kalman filtru. Nakonec student musel otestovat navrzené rfeseni pomoci
simulatoru a také provést experiment za vyuziti robotické platformy vyvijené ve skupiné MRS.

Splnéni zadani splnéno
Zadani je splnéné ve vSech bodech.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Student pracoval samostatné a aktivné, a také se rddné dostavoval na dohodnuté konzultace.
Zvlasté bych chtél vyzdvihnout pripravu provedenou pred experimentalnim ovérfenim navrhované
pldnovaci metody na redlnych robotickych platforméach. Oproti ostatnim studentlm byl radné
pripraven a diky tomu bylo mozné provést experimenty bez velkého Usili z mé strany nebo mych
koleg(.

Odborna uroven A - vyborné
Odbornou Uroven vysledného textu hodnotim vyborné.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné
Student si zvolil anglicky jazyk dobrovolné a vysledna forma je snadno srozumitelna a prehledna.
Rozsah prace je dostate¢ny na zdvérecnou bakalarskou praci.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné
Pouzitd literatura je citovana korektné.

Dalsi komentare a hodnoceni
(nepovinné hodnoceni)
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11l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zavérecné prace, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.

Datum: 9.Cervna 2018 Podpis:
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