Posudek vedouciho diplomové prace

Diplomant : Be. Petr Vanicek
Nazev prace : Mapovani prostoru za vyuziti robotické platformy

1. Definuje zadani DP dostatecné jasny odborny problém, ktery diplomant resil?
Ano, zadani DP jednozna¢né definuje odborny problém, ktery mél diplomant fesit.

2. Jakd tvoriva cinnost a uplatnéni jakych metod (prislusejicich navazujicimu magisterskému
studiu) bylo od diplomanta poZadovdno?
Napln prace byla pomérné naro¢na a vyzadovala prokazani znalosti z programovani,
problematiky operacnich systému, elektrotechniky a znalosti problematiky navigace
robotické platformy, které student musel nastudovat zejména ze zahrani¢ni odborné
literatury. Daéle student musel prokazat velkou miru tvarc¢ich schopnosti pro vyteseni
velkého mnozstvi problému, které nastaly b&hem fteSeni prace jako naptiklad
nekompatibilita ovlada¢li senzori s pouzitym systémem, nedostatecna ¢i uplna absence
dokumentace apod.

3. Co diplomant pri vypracovani své DP vytvoril?

Student v diplomové praci navazal na bakalafskou praci, ve které se zabyval navrhem
dalkové ovladaného robota. V diplomové praci doslo k prepracovani konceptu robotické
platformy, kde z ptivodni prace zistalo jen vzdalené ovladani robotické platformy. Do
robotické platformy byl pfidan laserovy dalkomérny systém (LIDAR) pro moznost méfeni
vzdalenosti a byl vyménén operac¢ni systém v fidicim mikropocitaci Raspberry PI. Student
musel do mikropocitace implementovat specializovany operacni systém ROS, pficemz
jeho implementace je vyrazné problematicka a skryva rtizna zakouti, kterd je nutné vytesit.
Daéle student v praci implementoval do opera¢niho systému ROS ovladace pro pouzity
lidar, které nebyly kompatibilni, a bylo nutné je upravit. TaktéZ student musel
implementovat metody mapovani prostoru do systému ROS, tyto metody programové
upravit a propojit aby vznikl funkéni systém. V zavéru prace student provedl velké
mnozstvi experimentalnich méfeni mapovani prostoru. Spravnost vygenerované mapy
byla ovéfena porovnanim se stavebnimi plany budovy. Student porovnanim namétenych
dat se stavenimi plany prokazal spravnost, funk¢énost i pfesnost navrzeného systému.

4. Jakym zpiisobem prokdzal diplomant spravnost navrhnutého reseni problému?

Student spravnost navrhnutého systému prokazal velkym mnozstvim experimentalnich
méfeni. Vysledky z méfeni byly porovnany se stavebnimi plany. Vysoka uroven prace byla
prokézana vytvorenim odborné publikace, ktera byla v listopadu 2017 publikovana na
mezinarodni veédecké konferenci a taktéz tyto vysledky budou v nejblizsi dobé
publikovany v odborném recenzovaném casopise. Nepochybné je nutné zminit fakt, Ze
student se s praci umistil na vynikajicim druhém mist¢ v mezinarodni soutézi studentské
odborné ¢innosti (STOC 2018) v kategorii mechatronika a robotické systémy.

5. Je text diplomové prdce zpracovany tak, aby Vam umoznil odpovédét na otdzky 1 - 4?
Ano



6.  Které nejasnosti vyskytujici se v DP by mél diplomant objasnit pFi obhajobé a jaké jsou
Vase dalsi pripominky k DP?
Népln prace byla velice ndrocna a student prokazal zvladnuti vSech &asti, které vedly
k vytvoreni funkéniho prototypu systému pro mapovani neznamych prostor. K diplomové
praci mam pfipominky na obcasné stylistické ¢i gramatické chyby (zejména chybé&jici
¢arky mezi vétami), avsak tyto drobné chyby uroveti prace rozhodné nesnizuji. Celkové
hodnotim diplomovou praci na vysoké urovni.

Na studenta mam pii obhajobé otazku: Planujete dale pracovat na rozvoji robotické
platformy a jejim vylepSovani? Napiiklad na navazujicim doktorském studiu?
7. Jakou znamku vzhledem k hodnocent podle bodu 3 — 7 navrhujete?
VYBORNE (4)
Kontrola plagiatorstvi:

Kontrola plagiatu byla provedena. Ve vsech testovanych bodech byla mira shody mensi nez
5%.
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