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Nazev prace : Lokalizace mobilniho robotu ve zmapovaném prostiedi

Zadéani prace definuje presné¢ zadany problém. Népln teoretické ¢asti mél tvorit rozbor
algoritmt pro lokalizaci robota na zékladé¢ méfenych daji a znalosti mapy okoli. Prakticka
¢ast potom méla zahrnovat praktickou realizaci vybraného algoritmu na stavebnici robota.

Student musel pfi feseni zadané Glohy vyuzit nemalé znalosti z oblasti um¢lé inteligence, ale
také z programovani a automatizace.

Student v teoretické Casti prace provadi vyCerpavajici rozbor problematiky a to v logickém
poradi a snadno pochopitelnym zpuisobem. Teoreticka Cast se nejprve zabyva rozdélenim
lokaliza¢nich metod, kdy se soustfedi na pravdépodobnostni metody lokalizace, které pak
potieboval pro feseni praktické ¢asti. Po seznameni s moznostmi reprezentace polohy robota
v diskrétnim prostiedi a struéném seznameni s ¢asticovym a Kalmanovym filtrem ptechazi
student k praktické realizaci.

Prakticky ladéna cast prace potom popisuje stavbu modelu ze stavebnice lego a seznamuje
S pouzitymi komponenty (fidici jednotka, senzory, pohony). Déle popisuje instalaci
opera¢niho systému do fidici jednotky lega NXT, instalaci vyvojového prostiedi pro
programovani a konfiguraci zdsuvnych modult. Popis této instalace je podrobny velmi cenny
pro dalsi pfipadné uZivatele. Po instalaci prostiedi nésleduje oziveni robota s ukazkami
ovladani pohont, ziskavani informaci ze senzorti, komunikace s bluetooth modulem a
propojeni s nadiazenym systémem. Zaveér prace se pak zabyva implementaci ¢asticového filtru
a ukazkami z fungovani algoritmu a zhodnoceni vysledkii. Nutno poznamenat ze
implementace algoritmu v programovacim jazyku vyzaduje vyss$i asili a miru pochopeni
V porovnani s prostiedim typu matlab apod.

Funk¢nost feSeni student demonstruje na piiloZzenych obrazcich z experimentu v terénu.

Text prace samotné je koncipovan velice zdafile po strance stylistické, logické 1 obsahové.
Prace je dobie cCitelnd a text je snadno pouzitelny pro reprodukci prace, ¢i jako tutoridl pro
podobné tlohy. Drobné nedostatky jsou snad jen v nespravném pouziti citaci, naptiklad t€zko
student citoval google translator.

K praci bych mél
1) Jaké senzory byly opravdu vyuzity pro lokalizaci, a méli stejnou vahu?
2) PiSete, Ze piesnost klesa s Casem, nakolik se projevi rozdil mezi skute¢nym pohybem
robota a ptredpokladanym pohybem.

Piedlozenou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni vyborné

V Pardubicich 6.9.2013 Pavel Rozsival, Ing
Univerzita Pardubice FEI-KE



