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K celé praci lepsi OK  horsi nevyhovuje
Obtiznost zadani X
Splnéni zadani X
Rozsah pI‘éCG ... ...textovd i implementacéni ¢dast, zohlednéni ndrocnosti X

Autor v rdmci platformy ROS (Robot Operating System) implementoval funkéni softwarové
feseni pro problém simultanni lokalizace a mapovani (SLAM) ve dvojrozmérném prostoru na
zakladé dat ve formé tzv. point cloudu. Vyuzil pifi tom mapovani zalozené na grafu pozic
(Graph-based SLAM) spolu s metodou NDT (Normal Distribution Transform) navrzenou pro
reprezentaci map. V praci je vhodnym zpusobem zkombinovano nékolik existujicich algoritmu a
autor saim navrhl vylepseni metody D2D-NDT (metoda pro registraci dvou NDT map). Vysledné
feseni ma tu vyhodu, zZe se zcela obejde bez odometrickych dat a diky metodée NDT-OM (NDT
Ocuppancy Mapping) dokaze fungovat i v dynamickém prostredi. Toto feSeni je v zdvéru prace
srovnano s dalsimi dvéma implementacemi SLAM (Gmapping a hector SLAM). Vysledny soft-
warovy balik je pouzitelny v ramci platformy ROS. Zadani prace bylo splnéno.

Textova cast prace lepsi OK  horsi nevyhovuje
Formélni ﬁprava ... jazykovd uroven, typografickd drover, citace X
Struktura textu ... kontext, cile, analyza, ndvrh, vyhodnocent, droven detailu X
Analyza X
Vyvojova dokumentace X
Uzivatelskd dokumentace X

Préce je prehledné clenéna do logickych celku, ale méa nizkou jazykovou turoven. Text obsahuje
casté preklepy, gramatické chyby a neobratné formulace. Tyto chyby negativné ovliviuji celkovy
dojem, ale vétsinou nemaji vliv na kvalitu obsahu. Jsou zde relevantni citace a predevsim
druhéa kapitola svédci o tom, ze se autor zevrubné seznamil s danou problematikou. Vyvojova
dokumentace pozitivné prispiva k pochopeni softwarového reseni. Je obsazena ¢dstecné ve ¢tvrté
kapitole a ¢astecné piimo ve zdrojovém kdédu. Uzivatelskd dokumentace je omezena pouze na
prilohu 4, ve které je popsano rozhrani vysledného softwarového baliku dle standardu pouzité
platformy (ROS). Zcela chybi navod k pouziti a informace o pouzité verzi ROSu (kinetic kame).
Srovnavaci experimenty popsané v paté kapitole vystizné ilustruji hlavni prednosti a nedostatky
zvoleného pristupu.




Implementacni cast prace lepsi OK  horsi nevyhovuje

Kvalita ndvrhu ... architektura, struktury a algoritmy, pouZzité technologie X

Kvalita zpracovénl’ ... jmenné konvence, formdtovdni, komentdre, testovdni X

Stabilita implementace X

Vysledny softwarovy balik v sobé kombinuje algoritmy predstavené v ramci této prace do
funkéniho a stabilntho celku. P#i ndvrhu byl bran zfetel na kompatibilitu se standardnimi
knihovnami a moznosti budouciho rozsiteni. Software byl testovan na verejné dostupnych datech
a vSechny experimenty jsou tedy snadno opakovatelné. Celkové jde po implementacni strance o
velmi dobte zvladnuty projekt s perspektivou dalstho vyvoje.

Celkové hodnoceni  Velmi dobie
Praci navrhuji na zvlastni ocenéni Ne
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