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Text posudku:

Předložená práce se zabývá úlohou autonomńı navigace robota v prostřed́ı, kde je obt́ıžné na

základě dat ze senzor̊u jednoznačně určit pozici v předem známé 2D mapě. Autor k překonáńı

těchto obt́ıž́ı navrhuje řešeńı, které využ́ıvá metodu Multiple Hypothesis Tracking (MHT). V

textové části je nejprve provedena analýza problému. Autor uvád́ı odkazy na relevantńı literaturu

a představuje zde některé kĺıčové oblasti relevantńı pro řešeńı. Poněkud matoućı je v tomto mı́stě

představeńı middleware ROS a dostupných simulátor̊u, které dle mého názoru souviśı sṕı̌s se

zvolenou implementaćı. Současný stav poznáńı mapuje existuj́ıćı př́ıstupy pro fúzi senzorických

dat a pro eliminaci nejistoty při lokalizaci. Zde bych čekal také rozebráńı existuj́ıćıch př́ıstup̊u k

MHT - to je ovšem provedeno v rámci předcházej́ıćı analýzy.

Implementované řešeńı využ́ıvá fúzi r̊uzných typ̊u senzor̊u a aktivńı lokalizaci. Autor ve své

práci pouze rozšǐruje a upravuje existuj́ıćı moduly (AMCL) a přidává pluginy (MHT planner

plugin). Integrace je ale dobře promyšlená a funkčnost celkového řešeńı je dostatečně otestována

během simulovaných experiment̊u. Škoda, že postup jakým byly experimenty provedeny a imple-

mentace hlavńıch část́ı software nejsou lépe zdokumentovány - např́ıklad v př́ıloze mimo hlavńı

text práce.

Vzhledem k tomu, že řešeńı využ́ıvá pravděpodobnostńı př́ıstup k lokalizaci, vykazuje systém

určitou očekávanou chybovost. Systém jako takový ale přisṕıvá k celkovému zvýšeńı úspěšnosti

lokalizace a potvrzuje tak hypotézu, že využit́ı několika hypotéz při lokalizaci má smysl. Autor sám

v práci identifikuje daľśı možnosti zlepšeńı (např́ıklad lepš́ı integrace s mechanismem pro detekci

chybné lokalizace a obnoveńı lokalizačńıho procesu). V simulovaných podmı́nkách je softwarové

řešeńı (MHT plugin) stabilńı. Bohužel se nepodařilo otestovat systém v reálném prostřed́ı.

Text práce je psán anglicky bez významněǰśıch chyb. Přes výše uvedené nedostatky považuji

práci za zdařilou.
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Práci doporučuji k obhajobě.

Práci nenavrhuji na zvláštńı oceněńı.
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