
Praha 20.5.2022
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Předložená práce se zabývá algoritmy pro rekurzivńı odhadováńı stavu systému z neúpl-
ných měřeńı. Motivaćı pro tuto úlohu je určeńı polohy mikrorobota v magnetickém poli.
Ćılem práce je vyzkoušet vhodnost r̊uzných metod odhadu na tento problém a srovnat
tyto metody s metodou dekonvoluce, která ignoruje dynamiku systému.

Práce je rozdělena do pěti hlavńıch kapitol. V prvńı kapitole je definován definován
obecný problém nelineárńı filtrace a Kalman̊uv filtr. V druhé kapitole je definován čás-
ticový filtr a a jeho rozš́ı̌reńı jako je adaptivńı částicový filtr. Ve třet́ı kapitole je před-
stavena metoda slepé dekonvoluce jako alternativa částicového filtru. Problém detekce
polohy robota je diskutován ve čtvrté kapitole, kde jsou představeny i r̊uzné varianty
modelu pozorováńı včetně model̊u pozad́ı robota. Zmı́něné teoretické metody jsou apli-
kovány na varianty modelu mikrorobota a jejich výsledky jsou srovnány v páté kapitole,
kde jsou zvoleny i r̊uzné metriky přesnosti lokalizace.

Zadáńı diplomové práce bylo splněno. Autorka pracovala velmi samostatně, většinu al-
goritmů zvládla nastudovat a naimplementovat bez pomoci školitele. Výsledná práce je
napsána velmi stručně, avšak čitelně s malým množstv́ım překlep̊u a nejasnost́ı. Metody
slepé dekonvoluce jsou použity v nejzákladněǰśı formě, navržené modifikace jsou sṕı̌se
technického než principiálńıch charakteru. Výsledky reziduálńı studie uvedené ke konci
naznačuj́ı, že mikrorobot stále neńı spolehlivě rozpoznán. Je však možné, že v pozorováńı
docháźı k saturaci senzoru intenzit a neplat́ı tedy model lineárńı konvoluce, který byl
předmětem práce.

Práci doporučuji k obhajobě, hodnot́ım ji známkou C – dobře.
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