Posudek na praci

Exploiting GPS in Monte Carlo Localization
Jakub Marek

Prace se zabyva moznostmi vyuziti pfijimace GPS pro tcely lokalizace metodou Monte
Carlo s ptihlédnutim ke specifikam lokalizace mobilnich robott.

Text prace ma standardni ¢lenéni. Po uvodu nasleduji tii popisné kapitoly, ve kterych
autor postupné¢ uvadi vlastnosti systému GPS z technického hlediska (zékladni metoda, rozbor
chyb, moznosti zlepSeni, protokoly), popisuje feseni lokalizaéniho problému pomoci metody
Monte Carlo (spolu s popisem Markovské lokalizace a Kalmanovych filtrii jako logickych
vyvojovych piedchidcll) a uvadi moznosti zaclenéni GPS jako vstupu pro Monte Carlo
lokalizaci pravé se zaméfenim na vyuziti v mobilni robotice. V kapitole 5 pak autor popisuje
protokol SiRF Ill a nastinuje technické feSeni, které implementoval. Cely text uzavira
shrnujici zavér a v apendixech popis obsahu ptilozeného DVD, popis dat pouzitych pro vyvoj
a testovani dila a hutny ,,td;dr* popis celé prace.

Z teoretického pohledu je tieba vyzdvihnout, Ze autor kvalitné popsal problematiku
lokalizace z pravdépodobnostniho pohledu, aniz by ztratil kontakt s redlnym pouzitim téchto
teoretickych algoritmt (chyby méteni napiiklad ukazuje a interpretuje na datech ziskanych
z realného provozu, coz mj. zahrnuje i dlouhodobé zaznamenavani dat GPS ptijimace).

Z praktického hlediska autor vytvoril sadu skriptt, které zpracovavaji data z piijimace
GPS poftizena pomoci dvou protokold (NMEA, SiRF III), pfi€¢emzZ vyuZiti protokolu SiRF III
zdaleka neni trivialni, nebot’ se jedna o proprietarni protokol, v jehoz dokumentaci jsou navic
velmi nepiijemné chyby. Ptilozené DVD obsahuje jak vytvofené skripty, testovaci data a text
prace, tak i snapshot ulozisté vyvojového stromu, takze ptipadnému zajemci dobie poslouZzi
jako podklad pro dalsi praci.

S radosti konstatuji, Ze autor naplnil zadani prace a navic ze jim vytvoiené softwarové
dilo miZe byt pouzito a Ze na n¢j mize byt navazano pii pfipadném dal§im vyvoji. Navic je
prace psana v angli¢tiné na slu$né urovni (nadprimérné vzhledem k obvyklym zavéreénym
studentskym pracim), coz dale ptispiva k mozné vyuzitelnosti dila v komunité zabyvajici se
robotickou lokalizaci. Samoziejmé jako ke vétsiné praci, i K této je mozné mit vyhrady a
pfipominky. Vytvotrené skripty v jazyce Python by mély byt dikladnéji interné komentovany
(i kdyz kazdy obsahuje uvodni komentai a poskytuje popis parametrd, bylo by vhodné vice
okomentovat i vlastni implementaci), stejné tak v textu prace jsou obcas drobné neptesnosti.
Nicméné to jsou vytky vzhledem k celému dilu jen marginélni.

Doporucuji, aby prace byla piijata jako prace diplomova.
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