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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Student Josef Svec se ve své préci vénuje navrhu fidiciho systému pro autonomni vozidlo. Student tedy
postupné fyzicky sestavil vozidlo zaloZené na podvozku RC zavodniho auta. Na tento podvozek pfipojil
fadu senzori tak, které umoZziiuji vytvoreni autonomniho vozidla. Po sestaveni se student vénoval
vytvoreni fidiciho systému, respektive jeho sestaveni a uzptsobeni z knihoven dostupnych pro framework
Robot Operating Systém uréeny pro vytvéfeni robotickych aplikaci. Nakonec pro systém vytvotil
uZivatelské rozhrani zaloZené na webovych technologiich. V ramci praktické ¢asti neni diplomové praci co
vytknout, zéroveri je tim splnéno zadani diplomové prace.

Musim bohuZel téz zhodnotit diplomovou préci samotnou, respektive jeji text. Student pro mé trochu
nepochopitelné zacal celou préci popisem sestaveného robota, ktery piisobi trochu katalogicky, coz
umoctiuje fakt, Ze jednotlivé senzory jsou umistény na samostatnych strankéch. Az tieti kapitola je
zaméfena na Cast teorie potfebné k feSeni problému, ta by méla byt spiSe na zacétku prace pfed popisem
vlastniho feSeni. Druhou vytkou se tykd experimentdlni ¢asti préace, které se zaméfuje spise na samotné
vytvéreni systému neZ na jeho otestovani coz praci z hlediska textu muize ubrat na zajimavosti pro ¢tenére.

Zévérem ale musim konstatovat, Ze student v rdmci své diplomové prace vytvofil funkéni systém, ktery
miize byt dale rozvijen. Celkové tedy hodnotim Velmi Dobfe a doporucuji k obhajobg.

Dopliiujici dotazy:

- V praci zmifiujete, Ze jsou na vytvoreném vozidlu pfipevnéné dva LIDARoVE senzory a Ze jeden z nich

(Hokuyo) ptidéva presnéjsi informaci do systému. MiZete bliZe popsat jakym zplsobem je toto
realizovdno? V ¢em je tedy podle vas pouziti dvou 2D LiDAR® vyhodné&jsi?

- V préci popisujete rozdil mezi mapou vytvotrenou pomoci SLAM systému gMapping z Lidarovych dat a
pomoci vizudlniho SLAMU (konkrétné systém RTAB Map). Spravné fikate, Ze mapa vznikla pomoci
LiDarovych dat je presnéjsi. Nicméné nebylo by mozné posprocessingem mapy vytvofené systémem
RTAB Map ziskat také dostate¢né presnou mapu? Napiiklad zten¢ovanim piekaZzek vzhledem k jejich
stredu?
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