Posudek vedouciho diplomové prdace Bc. Martina Paclika s ndzvem
Navigaéni systém pro indoor aplikace

Cilem diplomové prace bylo navrhnout a realizovat systém pro "indoor" navigaci bezpilotniho
prosttedku (UAV) sestavajiciho primarné z inercialni méfici jednotky doplnéné o senzor absolutniho
tlaku a LIDAR systém umoziujici vyhodnoceni relativnich vzdalenosti od okolnich objektii. Ukol
sestaval jak ze sestaveni systému jako takového, tak i naprogramovani jednotlivych dil¢ich casti a
implementace algoritmizace do vypocetni jednotky, kterou byl mikrokontrolér STM32F4xx. Na ném
nasledné v konecné fazi probihal vypocet navigacni ulohy v realném case. Navrzend navigacni tiloha
byla navrzena tak, aby poskytovala informace o polohovych thlech, pozici a rychlosti v definovaném
soufadnicovém systému. Jelikoz v ,,indoor* podminkach neni mozné vyuzivat GNSS pfijimac, bylo
nutné primarni inercialni méfici jednotku doplnit o systém méfici relativni vzdalenosti od stén tak, aby
vramci korekéniho kroku Kalmanova filtru bylo mozné kompenzovat s ¢asem narUstajici chybu
integrace inercidlnich dat. Vertikalni kanal byl navic kompenzovan tlakomérnym &idlem. Casti feseni
bylo také nadefinovat postup pro inicializaci méficiho jednotky véetné soufadnicového systému.

V ramci postupu feSeni student vSe nejprve odladoval v prostfedi Matlab a to na zakladé
Vv laboratofi provedenych zakladnich experimentu s pfeddefinovanymi scénafi tak, aby mohl ovéfit
teoreticky popsanou ulohu, soub&hy vice typt pohybu, ptechod pies rohy mistnosti apod. Ptipravek,
ktery k méteni byl pouzit, student sestavil sam. Vysledna naviga¢ni uloha vychazi v soucasné dob¢ ze
zjednoduseného modelu mistnosti, resp. zahrnuje jistd omezeni pro obecné prostory, které vsak
student v diplomové praci fadné vyhodnotil a popsal. Jedna se o tvodni praci, ktera se vénuje indoor
navigaci s nerozmitanym laserovym odméfovanim, coz zvySovalo naro¢nost feSeni. Student po
odladéni algoritmu naviga¢ni ulohy vSe implementoval do mikrokontroléru a vysledné feSeni
prakticky oveéfil.

Ani k obsahu, tak ani ke zpracovani diplomové prace nemam zadnych pfipominek. Diplomant vse
fadné¢ a dle mého i srozumiteln¢ vysvétlil a diplomova prace tak poskytuje ucelenou informaci o vSech
¢innostech, které byly vykonany. Pro uplnost je tfeba vSak dodat, ze z pohledu uziti Kalmanovy
filtrace, byl studentovi dodan zékladni model, ktery byl nasledné diplomantem rozsifen. Tato
skute¢nost vSak nikterak nesnizuje diplomatovy zasluhy a nezmensSuje objem prace, kterou student
vykonal.

Diplomant se aktivné podilel na feSeni diplomové prace a zaroven se i paralelné¢ vénoval
vyzkumnym c¢innostem, které se zaméfovaly do oblasti navigacnich systému. Stal se tak platnym
¢lenem vyzkumné skupiny NavLIS (Navigacni skupina na Katedie méteni). K praci studenta nemam
zadné vyhrady, nebot’ ke vSemu pfistupoval zodpovédné a aktivné, véci fadné konzultoval a
skute¢nost, ze realizovana naviga¢ni tloha funguje, bezesporu potvrzuje jiz dfive uvedené. Za
studentem je patrny velky kus odvedené prace a to nejenom z pohledu této diplomové prace.

Na zavér bych chtél zkonstatovat, ze p. Paclik patfil jednozna¢né mezi skupinu velmi schopnych
studentti. Bylo velmi snadné s nim spolupracovat. Velmi si cenim jeho kladného pfistupu k ¢innostem,
které v ramci diplomové prace a riznych projekta vykonaval. Diplomant je spoluautorem vysledku:
* Rohag, I; Sipos, M.; Paclik, M.: Navigaéni systém s vysokou presnosti lokalizace, Funkéni
vzorek 2017.

Diplomovou praci pana Bc. Martina Paclika doporucuji k obhajob¢ a navrhuji praci klasifikovat
dle ECTS stupném

A (vyborng).

Chtel bych statni komisi pozadat o piipadné zvazeni navrhnout tuto diplomovou praci Be. Paclika na
cenu dékana FEL.
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