Univerzita Hradec Kralové
Fakulta informatiky a managementu

POSUDEK VEDOUCIHO BAKALARSKE PRACE

Jméno studenta: Ludék Krila
Nazev prace: Implementace a nasazeni fidiciho software pro autonomniho robota Turtlebot 2
Autor posudku: Pavel Kiiz

Cil prace: Navrhnout a implementovat autonomni feSeni pro sbér tzv. fingerprintu z bezdratovych
sit{ mobilnim robotem. Sbér fingerprintt by mél probihat v predem definované siti
bodu, ve kterych robot zastavi a provede pripadné méfeni. Mobilni robot, v tomto
pripadé komeréni Turtlebot 2, by mél fingerprinty sbirat autonomné napi. v budové
FIM UHK. Smyslem prace déle je porovnat ruzné aplikace SLAM a otestovat ruznd

nastaveni jejich parametru.
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Vyjadieni k vysledku anti-plagiatorské kontroly:

Prace v ramci automatické kontroly anti-plagiatorskym systémem nevykazuje zadné nedostatky.

Diléi pripominky a naméty:
e Text préice vykazuje mnoho stylystickych, gramatickych a terminologickych chyb (napf. ,,poc¢itavé vidéni«).
e Neékteré vysledky mohly byt 1épe interpretovdny (napf. v kapitole 6.2.3).

e Dokumentace praktické ¢dsti by mohla byt vice ndzornd (napi. skripty pro sbér fingerprintu jsou sice
priloZeny, ale nejsou nijak zdokumentovény).

Celkové posouzeni prace a zduavodnéni vysledné znamky:

Student Ludék Krula predkladd bakaldiskou préaci v rozsahu 47 stran textu, ve které se dle zaddni vénoval
nasazeni robota Turtlebot v 1loze autonomniho sbéru radiovych fingerprinta uvniti budov. V teoretické ¢ésti
autor shrnuje soucasnd Feseni problému Simultaneous localization and mapping (SLAM) v kontextu moznost{
zvoleného robota a jeho programového vybaveni. V praktické ¢dsti pak vyzkousSel nékolik dostupnych algoritmu
a implementoval skript pro navigaci robota v predem definované ortogonalni siti referencnich bodt, kde se budou
sbirat radiové fingerprinty. Spise prumérné vysledky jsou dany predevsim omezenymi technickymi moznostmi
dostupného hardware (Turtlebot 2 vybaveny senzorem Kinect v1). Student pracoval samostané, pravidelné
konzultoval a experimentoval v laboratori na FIMu. Snizené celkové hodnoceni je vysledkem piedevsim slabé



jazykové stranky celé prace. Naopak ve prospéch studenta hovoii obtiznost tématu a studentuv entuziazmus.
Nedilnou soucésti prace je i elektronicka piiloha se skripty a naméfenymi daty.
Prace vyhovuje metodickym pokynum pro zpracovani zavéreénych praci.

Otazky k obhajobé:

Praci doporucuji k obhajobeé.
Navrzend vysledna znamka: B
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