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Diplomova prace se zabyva simulaci inercialni méfici jednotky (IMU) vyuZité pro navigaci
servisniho robotu. Téma prace bylo zadano soukromou firmou vyvijejici tyto roboty s cilem zjistit
moznosti simulace, ktera je nutna pro testovani v ramci jejich dalSiho vyvoj. Soucasti zadani je
provedeni reSerSe umoZiujici srovnani soucasnych simulacnich prostfedi a jejich vhodnost pro
aplikaci zadavatele.

Hlavnim cilem prace bylo vytvorit co nejvice realisticky model IMU senzoru instalovaného na
vyvijeném robotu. Prace studenta byla v tomto ohledu znacné komplikovana tim, Ze nemél pristup k
realnému zatizeni, ale mohl pracovat pouze se zaznamy dat ziskanych pfi diive provedenych
testovacich experimentech. To do znacné miry omezilo moZnosti identifikace senzoru i mozZnosti
testovani.

K zadani student pristoupil velmi zodpovédné. Z teoretické Casti textu prace je zfejmé hluboké
prostudovani problematiky. Ocefuji velmi aktivni pristup, kdy sam naSel a nastudoval vhodné
techniky pro identifikaci a popis stochastickych vlastnosti senzoru a naSel si dal$i odborniky se
kterymi konzultoval vhodnost svého postupu. Zptisob feSeni problému hodnotim s ohledem na
vnéjSi omezeni ktera mél ze strany zadavatele prace jako spravny a vysledky prace spliuji
ocekavani. To je potvrzeno i fadou provedenych experimentl. Za vyznamné povazuji hodnoceni
prace zadavatelem z firmy, podle néjZ jsou pro né vysledky velmi pfinosné.

Zadani prace povazuji za splnéné ve vSech bodech. Vzhledem k rozsahu textu prace i celkovému
pristupu studenta povaZzuji praci za nadstandardni a navrhuji jeji hodnoceni stupném A — vyborné.
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