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PfedloZzena diplomova priace pana Martina Vejbory se zabyva algoritmy SLAM pro mapovani
prostoru, tvorbou simula¢niho prostfedi robota a jeho okoli a naslednym pouzitim SLAM algoritm(. Prace
ma 48 Cislovanych stran vcetné literatury a seznamu a obsahuje 29 obrazk(. K préci je ptilozeno DVD
s kédy modelu robota a vlastni praci.

Prace je ¢lenéna na uvodni ¢ast, teoretickou — zabyvajici se teorii SLAM algoritm( a tvorby mapy.
Dale jsou popsany zaklady a principy myslenky prostfedi ROS, ktery slouzi k modelovani robotickych
systémU a také je uvedeno kratké seznameni s kamerou RealSense D435i.

Ve druhé &asti se autor vénuje sestaveni modelu robota a jeho prostredi v produktu GAZEBO, které
je pouzito i pro model okoli.

Na zavér jsou shrnuty vysledky simulace a ziskani mapy prostredi v€etné nedostatkd plynoucich ze
simulace.

Prace je napsana prehledné a pomérné detailné popisuje sestaveni modelu i simulaéni experiment.
V praci je jen velmi malé mnozstvi prekleptd ¢i gramatickych nedostatkd. Prace je ¢lenéna logicky a napsana
prehledné. Jde o zajimavé a aktualni téma.

Otazka k praci:
e V Uvodni ¢asti prace je zminéno normalni rozdéleni a Kalmanuv filtr. Jak jsou tyto teoretické
Casti pouzity pfi simulaci a ziskavani mapy okoli? Byly néjak implementovany, nebo byly
soucasti balickl v GAZEBuU? Lze v simulacnim prostiedi néjak tyto algoritmy implementovat
¢i néjak nastavovat jejich parametry?

Zavérem konstatuji, Ze predlozena prace pana Martina Vejbory splnila vytycené cile a doporucuiji ji
k obhajobé.
Po zodpovézeni vySe uvedeného dotazu navrhuji hodnoceni klasifikaénim stupném A — vyborné.
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