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Tématem prace je experimentalni ovéfeni funkcnosti SLAM metody NDT (Normal Distribution
Transform) pro lokalizaci mobilniho robotu v dlouhodobém horizontu s diirazem na prinos vyuziti
predem znadmych mapovych podkladd pracovniho prostiedi.
V tvodu prace student prehledné a srozumitelné popisuje metodu NDT a srovnava ji s jinymi state-
of-the-art metodami SLAM. Implementacni Cast prace popisuje strukturu softwarového navrhu
lokaliza¢ni metody, pricemz jsou korektné odliSeny pouzité softwarové moduly jinych autord, které
tato prace vyuZziva. Hlavnim prinosem autora je kromé integrace existujici implementace lokalizacni
metody ve vytvoreni lokaliza¢ni mapy, kterd obsahuje informace ziskané ze vstupnich CAD
mobilnim robotem projizdéjicim rizné trajektorie. Experimenty jsou korektné postaveny tak, aby
ukazaly limity a moZné nedostatky lokalizaCni metody. Potvrzuji také hypotézu, Ze vyuZiti
mapovych CAD modeld zvySuje robustnost lokalizace. V zavéru je kvalita metody porovnana s
metodou implementovanou v €asto pouzivaném nastroji Gmapping. Zavéry experimentd jsou dle
mého nazoru korektni.
Vzhledem k tomu, Ze prace je zaméfena na tzv. ,long-term“ (,,life-long®) autonomii, trochu mi v ni
chybi alesponi stru¢ny rozbor toho jak se bude metoda chovat pri dlouhodobém nasazeni v fadu dnt
a déle, kdy lze predpokladat napf. malé zmény pracovniho prostredi.
Dale bych studentovi vytknul, Ze témér veSkera implementace v jazyce C++ je uloZena v header
souborech, coz mizZe ptisobit komplikace pri sestavovani projektu zejména pfi mozném dalSim
VYyVoji.
Anglicky psany text sice obsahuje nékolik jazykovych chyb ¢i preklept, jejich mnoZstvi vSak
vyznamné neovliviiuje Citelnost ¢i srozumitelnost textu. Grafickd uprava prace odpovida
pozadavkim.
Zadani prace povazuji za splnéné ve vSech bodech. Navrhuji hodnotit praci stupném

B — velmi dobre.

Doplriujici otazky:

1) Dokazete stovnat metodu NDT s klasickou (point-to-point) ICP metodou, a s metodou
vyuZivajici mriZku obsazenosti z hlediska robustnosti nebo presnosti lokalizace?

2) Jaké vlivy na vami implementovanou metodu bude mit fakt, Ze CAD mapa pracovniho prostredi
neobsahuje objekty umisténé u stén, jako je nabytek, regaly apod.?

3) Jak bude implementovana metoda fungovat za pritomnosti pohyblivych objekti v pracovnim
prostoru, zejména s ohledem na zanasSeni méreni do mapy?

4) Jak se metoda bude chovat pri malych zménach v prostredi (pfesunuti kusu nabytku apod.)?
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