Posudek diplomové prace Ondreje Lukse

Prace se vénuje problematice lokalizaci robota soubézné s tvorbou 2D mapy
neznamého realného prostiedi.

Tato problematika je v prici rozdélena do Sesti hlavnich kapitol (2-7). Kapitoly 2-4 se
vénuji Kalmanovu filtru, jehoZ rosifena verze je zde prezentovana jako nejrozsiend;si
feSeni SLAM (simultaneous localization and mapping) problému. Kapitola 5 se pak
dale vénuje tzv. suboptimdlnim algoritmim a kapitoly 6 a 7 popisuji mechanickou
konstrukci respektive software

testovaciho robota.

Prvni ¢ast prace obsahujici prehled pouzivanych technik je sice relativné obsahla, ale
pomémé jednostranné zaméfend. V podstaté cela je vénovéna popisu a rtiznym
odvozenim Kalmanova filtru. Jiz mensi ¢ast je vénovana kapitole nazvané
Suboptimalni algoritmy, ktera je ale opét pouze o algoritmu jednom, BOR filtru. Dvé
strany vénovany metodam zaloZenych na Monte Carlo lokalizaci jsou vlastné pouze
konstatovanim, ze takové metody existuji, prestoze v této oblasti bylo v posledni
dob¢ dosazeno znaénych uUspéchli (napi. metoda FastSLAM). Déle nejsou vibec
zminény metody grafové vyuzivajici algoritmu simulovaného zihani a dalsi. Pichled
metod vedeny vice do $itky nez do hloubky by tvofil hodnotnégjsi zéklad prace.

Za zajimavé naopak povazuji, Ze se autorovi podafilo ukdzat, Ze pro praci na
problematice SLAMu postacuje jednak fadové jednodussi hardware nez je obvykle
vyuzivan, ale zejména daleko nizsi mnozstvi vstupnich dat s vyrazné vys$si mirou
Sumu, coZz byl ostatné hlavni cil prace. Praci proto povazuji za hodnotnou a
doporucuji ji pripustit k obhajobé.
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