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Cilem diplomové prace bylo vyuzit mobilni platformu pro mapovani prostoru a tvorbu 2D mapy
zkoumaného prostiedi. Jedna se o narocnou a znacné diskutovanou problematiku posledni
doby, ktera se zacala rozvijet spole¢n¢ s rostoucim vykonem embedded systému.

Na zacatku prace je popsan letmy pohled do historie feSené problematiky. V teoretické ¢asti se
student vénuje analyze rozboru metod lokalizace objektu v prostoru. Nemala cast prace
popisuje rizné senzory a metody navigace robota v neznamém prostiedi. Nasleduje rozbor
problematiky ,,Simultanni Lokalizace a Mapovani“ SLAM a popis robotického opera¢niho
systému ROS. Teoreticka ¢ast prace slouzi zejména jako podrobny piehled dostupnych metod
a prostfedkt pro feseni dané problematiky s odkazy na aktudlni cizojazy¢nou i Ceskou literaturu.

Jeji prakticka ¢ast logicky navazuje na kladné hodnocenou bakalatskou praci navrhu modularni
robotické pasové platformy umoziujici bezdratovy pienos obrazu pomoci technologie Wi-Fi
a dalkové ovladani robota prostiednictvim Bluetooth. Pro potfeby implementace algoritmu
SLAM byl vylepsen FW fidiciho MCU 1 fidici SW celého robota pro sbér senzorickych
I obrazovych dat. Volba lidaru Hokuyo URG-04LX pro skenovani okolniho prostoru a tvorby
2D mapy se ukazala jako velmi vhodna v kombinaci s algoritmem SLAM implementovany ve
zvolené konfiguraci ROS. Dokazuji to jak testy pfesnosti ujeté méiené vzdalenosti, extrahované
z vysledki SLAM, tak i1 vyslednd podoba vytvotené 2D mapy porovnand se skute¢nym
stavebnim planem skenovaného prostiedi. Diplomant testoval rizné situace a podminky
mapovani okolniho prostoru, ve kterych se robot mize nachazet a na zaklad¢ nich stanovil
doporuceni pro ziskani pozadovanych vysledki, viz problémy se zrcadlem a zpusob fizeni
robota. Provedl 1 test skenovani vice podlazi dokazujici robustnost algoritmu SLAM v pouzité
konfiguraci ROS v kombinaci s vybranym lidarem.

Text diplomové prace je po stylistické a slohové strance na dobré trovni. Obsahuje nekolik
logickych a gramatickych chyb, které vSak nesniZuji jeji urovenn a mnozstvi odvedené prace
diplomantem pro splnéni jejiho zadani v plném rozsahu. I pfestoZze ma jeji teoretickd Cast
zejména pichledovy charakter, je psana podrobné, obsahuje odkazy na aktualné fesené projekty
a jeji znalost je nutna pro vSechny zdjemce zabyvajici se touto problematikou. Prakticka ¢ast
slouzi zaroven jako navod ostatnim na konstrukci obdobného robotického systému pro feSeni
zalezitosti SLAM. Dosazené vysledky dokazuji pouzitelnost robotického systému pro navigaci
V neznamém prostoru, kterd je dilezita i pro jiné tlohy a otdzky problematiky jeho mapovani
a skenovani. Vzniké tak zde moznost pro ostatni studenty a védecké pracovniky navazat na
vysledky této isp&$né diplomové prace.

Umisténi na druhém misté v soutézi STOC 2018 a zejména publikace vysledk prace
v impaktovaném elektronickém Casopise indexovaném v databazi Web of Science jen dokazuje
uroven a kvalitu pfedlozené diplomové prace hodnocenou celosvétovymi odborniky na danou
problematiku. Tato publikace je i dobrym startem pro budouci védeckou kariéru.



K hodnocené praci bych mél dvé otazky:

1) Setkal jste se pti implementaci tvorby 2D mapy pomoci SLAM jesté s dalSimi state-of-the-art
algoritmy registrace senzorickych mracen bodu?

2) V praci popisujete, ze vyrobce nabizi testovaci SW pro OS Windows. Potykal jste se
s n¢jakymi problémy piipojeni lidaru ptes USB rozhrani v OS Linux?

Diplomovou praci doporuéuji k obhajobé a hodnotim ji klasifikaénim stupném A.
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