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Simultanni lokalizace a mapovani v realnem prostfedi
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Tematem prace je pohyb autonomniho robota v neznamem prostfedi, pfi kterem je
fesena zaroven lokalizace robota a tvorba mapy prostfedi (s durazem na prvni problem, tedy
co nejpfesnejsi urceni, kde se robot nachazi). Prace je pfedevsim pokusem o prozkoumani
moznosti, nikoli novym navrhem.

Text prace je rozdelen vcelku standardnim zpusobem: uvod - definice problemu, popis
zakladnich moznosti (zakladni matematicky aparat, Kalmanuv filtr), pfiklad dvou typu
suboptimalnich algoritmu (BOR a Monte Carlo), popis realizace vybrane casti na realnem
robotovi a zaver.

Celkove je prace slibna, ale text pusobi dojmem pfilis rychleho uzavfeni. V textu je sice
jen vcelku obvykle mnozstvi nedokonalosti, horsi je ale die meho nazoru nedostatecny
,,nadhled" nad celkovou koncepci prace - autor se misty dostava velmi hluboko (dukladny je
rozbor Kalmanova filtru), na druhou stranu se v kapitole venovane konkretnim suboptimalnim
algoritmum venuje vlastne jen metode BOR (Bounded region, mimochodem tato zkratka neni
nikde v textu vysvetlena), protoze cast tykajici se metod Monte Carlo je pfespfilis strucna,
jakkoli jsou tyto metody velmi slibne. Navic se autor dale uz nevenuje jinym moznostem
feseni zpracovavane problematiky. Ani v zasadach pro vypracovani uvedene ,,ovefeni
pfesnosti a pouzitelnosti jednotlivych senzoru a take ruzne metody jejich kombinace'" neni
temef feseno. Autor se jen omezuje na konstatovani (se strucnym rozborem), ze vylucovaci
metodou nakonec dosel k pouziti pouze jednoho konkretniho modelu jednoho typu cidla (IR
dalkomerny senzor, viz kap. 6.5).

Neni vsak jasne, nakolik jsou tyto nedostatky chybou autora nebo chybou vedouciho
prace, ktery autora mel upozornit jiz v rannych fazich tvorby a na uplne zpracovani
dohlednout.

Kladem prace je, ze autor v praxi ovefoval zminene dve tfidy suboptimalnich algoritmu.
V kapitolach 6 a 7 strucne seznamuje se skutecnym robotem, ktereho vytvofil a pro testovani
pouzil. Zde je naznaceno mnozstvi poznatku, ktere by pfipadnemu dalsimu zajemci o tuto
problematiku mohly velmi dobfe poslouzit. Vlastni vyvoj robota je vzdy narocny, proto fakt,
ze k nejaka pouzitelna realizace doopravdy vznikla, chapujako velmi vyznamny. Co se tyce
vysledku tohoto testovani, je skoda, ze pak testovani probehlo na tak malych vzorcich, ze
kterych pfesvedcivy zaver vlastne vyplynout ani nemuze.

Pfes uvedene vytky doporucuji, aby prace byla pfijata jako diplomova a byla pfipustena
k obhajobe.
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