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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani mimoradné narocné
Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prace.
Zadani prace je velmi naro¢né. VyZzaduje znalost matematického popisu problému.

Spinéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Autor splnil zadani prace vcetné sloZitého experimentalniho ovéreni. Vyhrady viz celkové hodnoceni.

Zvoleny postup feSeni spravny
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.
Pouzity postup pfi feceni prace je standardné pouzivany. Autor volil nejjednodussi variantu, viz celkové hodnoceni..

Odborna uroven B - velmi dobie

Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Viz celkové hodnoceni.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace A - vyborné
Posudte spravnost pouZivdani formdlnich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Vlozte komentafr.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidl( k Feseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s cita¢nimi zvyklostmi a normami.

Zdroje byly vybrany spravné.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napfr. k urovni teoretickych vysledki, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zru¢nosti apod.
Vlozte komentdr (nepovinné hodnoceni).
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I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

Pro Uspésné vyreseni prace autor musel zvladnout celou fadu problém( od modelovani navigacnich senzor(, pres
transformaci souradnic a vlastni feseni navigaéni Ulohy pomoci Kdlmanovy filtrace.

Vzhledem k velké sloZitosti problematiky musel autor provést néktera zjednoduseni, a to jak v teoretickém popisu
problému, tak v praktické ¢asti.

GNSS systém lze integrovat s dalSimi senzory na rliznych Urovnich:

1. Na urovni sledovani GNSS signall a to jak skalarné, tak vektoroveé kdy je sledovani signalu druzic
integrovano s inercialnimi ¢idly (Ultra-Tight Integration).

2. Na urovni surovych kédovych a fazovych méreni (Tight Integration)

3. Na urovni polohy (Loose Integration)

Autor zvolil nejjednodussi variantu integrace na urovni polohy. Nedostatkem prace je, Ze vySe uvedené moznosti
integrace GNSS a IMU nebyly v praci vlibec diskutovany.

Dalsim nedostatkem préce je absence popisu Extended Kalman Filter, pfestoze je Extended Kalman Filter pfimo
V hazvu.

Prakticka ¢ast neobsahuje detailni popis navigacni jednotky a zplsobu programovani ani popis implementovanych
algoritm, takZe nelze posoudit vlastni pfinos autora.

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfre.
Otdzky k obhajobé:

Diplomat by mél pfi obhajobé diskutovat moznosti tésnéjsi integrace GNSS a IMU z hlediska zlepSeni presnosti a
implementacni sloZitosti.

Jaky je podil autora na implementaci algoritmi do navigacni jednotky?

Datum: 24.8.2020 Podpis: Pavel Kovar
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