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V ramci prace bylo vytvoreno pohyblivé zatizeni vybavené IR senzorem, servomotorem a 2
enkodéry, schopné zméfit hloubkové mapy v neékolika pozicich a zpracovanim téchto informaci ziskat
odhad ptdorysu predmétt v okoli. Konstrukce zafizeni je velmi jednoducha, ale pro provedeni
experimentt dostacujici. Pro zpracovani a grafickou prezentaci vysledkt byla vytvorena GUI aplikace
v prosttedi MATLAB, ktera se zatizenim komunikuje bezdratové. Tim jsou praktické cile prace
splnény. Kvalita ziskanych vysledki odpovida nizké cené pouzitych komponent, ale je piijatelna.

Krokem feseni méla byt 1 diskuse piesnosti uréeni pozice zatizeni na zakladé odometrie. Vliv
chyby na vysledek je vSak pouze demonstrovan v experimentalni ¢asti. Pfesnost odometrie by méla
byt spiSe vyhodnocena oddélené od méteni hloubkové mapy. Analyza chyby by pak mohla napf.
umoznit Iépe navrhnout experimenty a ziskat piesnéjsi vysledky.

Logicka stavba prace a formalni zpracovani

Prace je logicky rozdélena do 4 hlavnich kapitol podobného rozsahu: 1. Teoreticka ¢ast, 2.
Konstrukce zafizeni, 3. Programova ¢ast feSeni a 4. Vysledky experimentt. Celkovy rozsah textu je 75
stran.

Formalni zpracovani je v poradku. I po strance jazykové je prace zpracovana uspokojive. Text
obsahuje spise jen drobné nedostatky jako ne zcela ptesné formulace, napt. ,,rovny pohyb vpied™ (str.
60).

Urovern zpracovani reSerSe, vysledki a diskuse

Teoreticky rozmér je v feSeni zastoupen pomérné malo. V teoretické ¢asti prace chybi urcity
presah; popsané matematické vztahy odpovidaji spise pouze potiebam praktické realizace. ReSerSe je v
nékolika smérech ptili§ struéna. Podstatné podrobnéjsi mohla byt napt. kap 1.1 Odometrie a kap. 1.3
Reprezentace tvaru piekazek, ktera pouze zminuje hloubkovu mapu jako zakladni typ vysledku méteni
tvaru okoli IR senzorem, ale nepopisuje zadné typy geometrickych modelti vhodné pro reprezentaci
predméti v okoli.

Nejzajimavéj$§im momentem je zpracovani informace obsazené v nékolika zmérenych
hloubkovych mapach ziskanych v riznych pozicich do vysledného zobrazeni. Vyuzity algoritmus je
stru¢né popsan v kap. 3.2.2 Struktura programu ve vyvojovém prostiedi, ale tento problém by bylo
vhodné diskutovat podrobnéji v samostatné kapitole, pfipadn¢ mohlo byt porovnano vice variant
reSeni.

Vlastnosti zafizeni jsou dobfe demonstrovany v kap. 4 Vysledky experimentd. Pfi¢ina chyby
odhadu tvaru pfedmétu D na obr. 4.22 vSak nebyla jednozna¢né vysvétlena - pouze bylo piredloZeno
nékolik hypotéz, které by ale pravdépodobné nebylo obtizné potvrdit nebo vyvratit.

Prace s literarnimi zdroji, aplnost a spravnost citaci

Bylo vyuZito dostate¢né mnozstvi zdroju, v textu jsou spravné citovany.

Vyjadieni k vysledku kontroly ptivodnosti prace

Nejvyssi mira podobnosti textu prace vyhodnocena v IS STAG je 4%. Praci proto nepovazuji
za plagiat.



Hodnoceni

Praci doporucuji k obhajobé a navrhuji stupeit hodnoceni C.

Otazky k obhajobé

1. V kap. 4.2, ktera diskutuje pfesnost odometrie v ptipadé pfimocarého pohybu vpted, je uvedeno, ze
dochazi k postupnému kumulovani chyby v uréeni relativni pozice, coZ je rovnéZ demonstrovano
provedenym experimentem. Cim je v tomto piipad¢ kumulace chyby zplisobena?
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