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Odhadovani pohybu mikroroboti v magnetickém poli

Autor préace: Be. Zuzana Sabolova

Ptedlozend prace se zabyva algoritmy pro rekurzivni odhadovani stavu systému z neuipl-
nych méfeni. Motivaci pro tuto tilohu je urceni polohy mikrorobota v magnetickém poli.
Cilem prace je vyzkouSet vhodnost riznych metod odhadu na tento problém a srovnat
tyto metody s metodou dekonvoluce, ktera ignoruje dynamiku systému.

Prace je rozdélena do péti hlavnich kapitol. V prvni kapitole je definovan definovan
obecny problém nelinearni filtrace a Kalmanuv filtr. V druhé kapitole je definovan ¢as-
ticovy filtr a a jeho rozsiteni jako je adaptivni ¢asticovy filtr. Ve tieti kapitole je pred-
stavena metoda slepé dekonvoluce jako alternativa ¢asticového filtru. Problém detekce
polohy robota je diskutovéan ve ¢tvrté kapitole, kde jsou piedstaveny i ruzné varianty
modelu pozorovani véetné modelit pozadi robota. Zminéné teoretické metody jsou apli-
kovany na varianty modelu mikrorobota a jejich vysledky jsou srovnany v paté kapitole,
kde jsou zvoleny i ruzné metriky piesnosti lokalizace.

Zadani diplomové préce bylo splnéno. Autorka pracovala velmi samostatné, vétsinu al-
goritmu zvladla nastudovat a naimplementovat bez pomoci skolitele. Vysledna prace je
napsana velmi stru¢né, avsak ¢itelné s malym mnozstvim pieklepu a nejasnosti. Metody
slepé dekonvoluce jsou pouzity v nejzakladnéjsi formé, navrzené modifikace jsou spise
technického nez principidlnich charakteru. Vysledky rezidualni studie uvedené ke konci
naznacuji, ze mikrorobot stale neni spolehlivé rozpoznan. Je vSak mozné, ze v pozorovani
dochézi k saturaci senzoru intenzit a neplati tedy model linedrni konvoluce, ktery byl
predmétem prace.

Préaci doporucuji k obhajobé, hodnotim ji znamkou C — dobfe.
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