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Fakulta informatiky a managementu

POSUDEK VEDOUĆIHO BAKALÁŘSKÉ PRÁCE

Jméno studenta: Luděk Kr̊ula
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Ćıl práce: Navrhnout a implementovat autonomńı řešeńı pro sběr tzv. fingerprint̊u z bezdrátových

śıt́ı mobilńım robotem. Sběr fingerprint̊u by měl prob́ıhat v předem definované śıti

bod̊u, ve kterých robot zastav́ı a provede př́ıpadné měřeńı. Mobilńı robot, v tomto

př́ıpadě komerčńı Turtlebot 2, by měl fingerprinty sb́ırat autonomně např. v budově

FIM UHK. Smyslem práce dále je porovnat r̊uzné aplikace SLAM a otestovat r̊uzná

nastaveńı jejich parametr̊u.

Povinná kritéria hodnoceńı práce
Stupeň hodnoceńı

A B C D E F

Práce svým zaměřeńım odpov́ıdá studovanému oboru X

Vymezeńı ćıle a jeho naplněńı X

Zpracováńı teoretických aspekt̊u tématu X

Zpracováńı praktických aspekt̊u tématu X

Adekvátnost použitých metod X

Hloubka a správnost provedené analýzy X

Práce s literaturou X

Logická stavba a členěńı práce X

Jazyková a terminologická úroveň X

Formálńı úprava a náležitosti práce X

Vlastńı př́ınos studenta X

Využitelnost výsledk̊u práce v teorii (praxi) X

Vyjádřeńı k výsledku anti-plagiátorské kontroly:

Práce v rámci automatické kontroly anti-plagiátorským systémem nevykazuje žádné nedostatky.

Dı́lč́ı připomı́nky a náměty:

• Text práce vykazuje mnoho stylystických, gramatických a terminologických chyb (např.
”
poč́ıtavé viděńı“).

• Některé výsledky mohly být lépe interpretovány (např. v kapitole 6.2.3).

• Dokumentace praktické části by mohla být v́ıce názorná (např. skripty pro sběr fingerprint̊u jsou sice
přiloženy, ale nejsou nijak zdokumentovány).

Celkové posouzeńı práce a zd̊uvodněńı výsledné známky:

Student Luděk Kr̊ula předkládá bakalářskou práci v rozsahu 47 stran textu, ve které se dle zadáńı věnoval
nasazeńı robota Turtlebot v úloze autonomńıho sběru rádiových fingerprint̊u uvnitř budov. V teoretické části
autor shrnuje současná řešeńı problému Simultaneous localization and mapping (SLAM) v kontextu možnost́ı
zvoleného robota a jeho programového vybaveńı. V praktické části pak vyzkoušel několik dostupných algoritmů
a implementoval skript pro navigaci robota v předem definované ortogonálńı śıti referenčńıch bod̊u, kde se budou
sb́ırat rádiové fingerprinty. Sṕı̌se pr̊uměrné výsledky jsou dány předevš́ım omezenými technickými možnostmi
dostupného hardware (Turtlebot 2 vybavený senzorem Kinect v1). Student pracoval samostaně, pravidelně
konzultoval a experimentoval v laboratoři na FIMu. Sńıžené celkové hodnoceńı je výsledkem předevš́ım slabé
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jazykové stránky celé práce. Naopak ve prospěch studenta hovoř́ı obt́ıžnost tématu a student̊uv entuziazmus.
Ned́ılnou součást́ı práce je i elektronická př́ıloha se skripty a naměřenými daty.

Práce vyhovuje metodickým pokyn̊um pro zpracováńı závěrečných praćı.

Otázky k obhajobě:

–

Práci doporučuji k obhajobě.

Navržená výsledná známka: B

V Hradci Králové, dne 18. května 2020

podpis
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