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Tématem bakalarské prace pana Martina Vejbory byla problematika automatického mapovani a lokalizace
mobilnich robotl. Vedle seznameni s problematikou bylo cilem prace zejména ovéreni mozného vyuzZiti kamery
Intel Realsense D435i pro vytvareni map okoli robota a jeho souéasnou lokalizaci (SLAM). Uloha méla byt fesena
v prostiedi Robot Operating Systém (ROS). Ukolem bylo také vytvoreni jednoduchého simulaéniho modelu
podvozku robota v tomto prostiedi.

Téma prace povazuji za stfedné narocné a aktualni. Vyzkum a vyvoj v této oblasti je velice rychly a jeho vysledky
mulzeme v béZném Zivoté vidét napr. v podobé robotickych vysavaca.

Posluchac k reseni pfistupoval se zdjmem, systematicky a s velkou mirou samostatnosti. Zvladnul praci v prostredi
ROS a dokazal uspésné ovérit moznosti kamery Realsense, a to jak simula¢né, tak zejména experimentalné. Z pozice
vedouciho ocenuji také pékné zpracovani prvni ¢asti prace zabyvajici se problematikou SLAM.

Celkové si myslim, Ze prace pokryva stanovené zadani a splfiiuje pozadavky na bakalarskou praci kladené. Praci
doporucuji k obhajobé a navrhuiji jeji hodnoceni klasifikacnim stupném:

A —vyborné”“.

V Praze dne 12.srpna 2020 e
Ing. Petr Benes, Ph.D.
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