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Aktivita studenta

Pfi zpracovani tématu diplomant postupoval naprosto samostatné, formu a postup fe3eni volil zcela
sam, v zdvislosti na podminkach a charakteru dat produkovanych pokusnym pdsovym vozidlem, které
pro zpracovani tématu sam postavil. Po formalni strance ma diplomova prace velmi dobrou droven,
je zpracovédna peclivé, s potfebnou grafickou kulturou, jen k formulacim nékterych vét a k pouzité
terminologii lze mit drobné pfipominky. Struktura irozsah préce presahuji poZadavky, préce je
ptehledna a je doplnéna viemi potifebnymi pfilohami.

Spoluprace s vedoucim

Student pracoval zcela samostatné, na konzultace chodil pravidelné a akceptoval veSkeré pfipominky
jak k vécné, tak i k formdlni strance prace. Ne vidy se mu v3ak podafilo pfipominky beze zbytku
realizovat.

Plvodnost prace a prace souvisejici
Téma diplomové prace je zcela origindlni, feSeni je napadité, realizovand ¢ast fedeni je funkéni
a hlavni vysledky dosazeného feSeni jsou v praci dobfe popsany.

Kvalita reseni

Re$eni je népadité a &ast, FeSend diplomantem, je vzdsadé bez chyby a relativné dobie v préci
prezentovand. Kvysledkim préce lze mit pouze drobné pFipominky — viz posledni odstavec
hodnoceni.

VyuZitelnost dosazenych vysledkl

Dosazené vysledky jsou dosud jen &astecné, nebot Fesitelé navrhli zcela unikatni koncept fedeni
a jeho programova realizace je velmi naro¢nd. Nicméné cast feSend diplomantem byla dotazena do
konce a vozidlo se chové pfesné tak, jak ma. V tomto ohledu nelze mit k vysledklim feSeni zadné
podstatnéjsi pfipominky.

Splnéni zadani

Zadani diplomové prace bylo splnéno, k vysledkim m@m nasledujici drobné pfipominky:

K vyznamnym vysledkGm diplomové prace pfisluseji pouZiti specializovaného D* algoritmu
zaloZzeného na dynamickém programovdni, algoritmy navigace vozidla po cesté zaloZené jednak na
klasické metodé a jednak (Castecné) na vizudlni odometrii, pouziti Dijkstrova algoritmu a jeho
modifikace pro navriené vozidlo. Realizace viech metod a algoritmi je dobfe popséna, pfipominky
Ize mit pouze formulaéni — nékteré zékladni algoritmy jsou popisovany zbytecné rozvlacné a toto bylo
mozno efektivné prejit odkazem na pfislusnou literaturu. K vysledkim préce déle pfisluSeji ndvrh
planovani efektivni trasy vozidla, realizace PID navigace a simulované navigace vozidla v 3D prostoru,
byla navrzena lokalizace vozidla s vyuzitim knihovny MRPT a tato byla propojena s platformou Kinbo,
byl implementovdn a otestovan zplsob pldnovani tras a navigace robota a konecné byly
implementovény &tyFi druhy algoritmi planovani trasy robota. V3echny tyto vysledky jsou pomérné
vyznamné a ackoli vozidlo (tank) neni jesté plné dokoneno (zatim existuje pouze experimentalni
vzorek), |ze konstatovat, ze vytyéené cile byly spinény. V pribé&hu obhajoby by v3ak diplomant mél

SOUHLASI |
S ORIGINALEM '



precizovat, jak bude v dal3im postupovat pfi feseni tématu a jasné zformulovat ndsledné cile feseni.
Dosazené vysledky jsou jisté velmi zajimavé, le¢ domnivam se, Ze k GpInému dosazZeni vyty€eného cile
bude zapotiebi jesté pomérné hodné usili.

Vzhledem kvy$e uvedenému hodnoceni prace navrhuji hodnoceni znamkou vyborné a praci
doporucuji k obhajobé.
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