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Jazykova a graficka uprava
Nadprimérné

Formalni a obsahova stranka prace
Primérné

Vhodnost pouZitych metod
Primérné

Zptsob zpracovani a vyhodnoceni
Nadprimérné

Spravnost ziskanych vysledki
Primeérné

Vlastni pfinos
Primérné

Doplnéni hodnoceni, pfipominky:
Posuzovana prace se zabyva sledovanim pohybu pracovniho nastroje v prostoru za vyuziti komercéné
dostupného zatizeni HTC Vive. Cilem bylo zprostfedkovat komunikaci méfenych surovych dat do fidiciho
systému a nasledn¢ navrhnout jejich zpracovani. Pro zpracovani dat byl vybran rozsiteny Kalméanuv filtr,
pro ktery byl odvozen detailni matematicky model. Vysledky byly porovnany s filtrovanymi daty
knihovny tfeti strany Libsurvive. Jako referencni data byly pouzity tdaje o poloze z primyslového robotu
Stdubli TX40, na jehoz ptirubu bylo uchyceno sledovaci zatfizeni. Pro testovani robot projel sérii pfedem
danych pohybt a pro kazdy pohyb se vyhodnocovala pfesnost méfeni translace a rotace podle kritéria IAE.

Ocenuji detailni formulaci problému, jejiz soucasti je jasné popsany matematicky model. Implementace
algoritmu v fidicim systému je podrobn¢ dokumentovana vcetné zdrojovych kédu. Vysledky experimentii
jsou prezentovany piehledné, s dostateCnym mnozstvim grafti a tabulek. Podle mého vsak doslo k
prohozeni vysledkli u porovnani ptesnosti sledovani pro linedrni pohyby bez zmény orientace (Obrazky
5.3 -5.5), coz snizuje divéryhodnost prezentace vysledkl. Uvital bych také detailnéjsi popis dalSich metod
pouzivanych pro sledovani pohybu télesa v prostoru a zpracovani dat.

Prace splnila vSechny body zadani. Také kladn€ hodnotim jazykovou a grafickou Gpravu. Praci doporucuji
k obhajobé¢ a hodnotim ji jako velmi dobrou.

Dotazy
Jaké dalsi zplisoby zpracovani dat kromé rozsifeného Kalmanova filtru by mohly byt pouzity pro zlepseni
presnosti sledovani pohybu?

Splnéni bodt zadani
uplné



Doporuceni k obhajobé
ANO

Hodnoceni: 2 - Velmi dobfe
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