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Cil prace: Cilem této prace je navrhnout a implementovat autonomni feSeni pro sbér
tzv. fingerprintli z bezdratovych siti mobilnim robotem. Sbér fingerprintd by mél probihat v
predem  definované¢  siti  bodl, ve  kterych robot zastavi a  provede
pripadné méteni. Mobilni robot, v tomto piipadé komeréni Turtlebot 2, by mél fingerprinty
sbirat autonomné napft. v budové FIM UHK. Dalsi podstatou prace je porovnat riizné aplikace

SLAM a otestovat rlizna nastaveni jejich parametra.
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Prace svym zamétfenim odpovida studovanému oboru
Vymezeni cile a jeho naplnéni

Zpracovani teoretickych aspektd tématu

Zpracovani praktickych aspektt tématu

Adekvatnost pouzitych metod, zptisob jejich pouziti
Hloubka a spravnost provedené analyzy

Prace s literaturou

Logicka stavba a ¢lenéni prace

Jazykova a terminologicka troven

Formalni Gprava a nalezitosti prace
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Vyuzitelnost vysledki prace v teorii (v praxi)
Vyjadreni k vysledku anti-plagiatorské kontroly
Podobnost je 0 %.

Dil¢i pfipominky a naméty:

VloZte pripominky k praci



Celkové posouzeni prace a zdiivodnéni vysledné znamky:

V teoretické /reserini ¢asti je proveden pékny panoramaticky pohled na Sirokou oblast SLAM
( simultaneous localization and mapping), metody upresnovani polohy pomoci Kalmanovych
a Bayesovskych filrd. Dalsi ¢ast textu je vénovana (low cost) roborlm, jejich operaénim
systémm (ROS), jejich podstaté, souborovému systému, procesim, senzorlim podpurnému
software jeho instalaci a doprogramovani zafizeni a kone¢né prehledem aplikaci v oblasti,
simulacnim prostfedim a zpUsobu ovladani.

Prakticka ¢dast je pak vénovdna experimentlim a dosazenym zkuSenostem autora s rliznymi
pfistupy k pohybu, mapovani a lokalizaci pfi konkretizaci postupu na zafizeni Turtbot 2,
pohybu ve vybranych prostorech FIM UHK a aplikacni oblast sbér signdll ze senzor( a dale
k dpravdm v parametrech, které vedly ke zpresnéni vysledk( i limitdm v zdavislosti na
pouzitych zarizenich, soucdstkach, typu signall. Jde o Sirokou a naro¢nou problematiku, kde
prace dava uvodni informace.

Tématika fesend v praci je velmi narocnd a dosazeni kvalitnich vysledk( velmi obtizné. Cile
prace byly pfimérené splnény. Jazykovy styl prace je slusny, ale omezené se vyskytuji pfeklepy,
gramatické chyby a drobné formatovaci nepresnosti. Praci doporucuji k obhajobé a vzhledem
k naro€nosti tématu a mnozstvi a kvalité odvedené prace hodnotim (lepsi) B.

Otazky k obhajobé:

Diskuse se mlze vénovat nékterému z problém{, které musel autor resit/prekonat.
Praci doporucuji k obhajobé.

NavrzZena vysledna znamka: B
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