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Jazykova a graficka uprava
Nadprimérné

Samostatnost zpracovani tématu
Nadprimérné

Vhodnost pouZitych metod
Primérné
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Nadprimérné

Spravnost ziskanych vysledki
Primeérné

Vlastni pfinos
Primérné

Doplnéni hodnoceni, pfipominky:
Student Ondfej Valtr se ve své praci vénoval tvorbé simuldtor pro rtizné piistupy k feSeni tlohy
Simultanni Lokalizace a Mapovani (zkracené SLAMu). Cilem prace bylo ptfedélani témét 20 let starych
skriptd napsanych pro MATLAB do jazyka Python v ramci softwarového baliku Robot Operating System
aby bylo mozné je pouzit v ramci modernich simulac¢nich prostiedi. V pribéhu fesSeni bakaldiské prace
student pracoval samostatné a krom¢ samotnych simuldtort vytvofil také aplikaci s grafickym
uzivatelskym rozhranim na Upravu a tvorbu map pro simuldtory.

Bakalarska prace je rozumné Clenéna na ¢asti, kdy student v prvni ¢asti prace predstavi teoreticky zéklad a
v druhé casti probere praktické aspekty implementace simulatord. Soucasti praktické casti je téz porovnani
vysledki jednotlivych piistupti ¢imz doslo i k ovéfeni samotné implementace. Uprava samotné bakalaiské
prace je na velmi dobré urovni.

Student pracoval samostatné, spolehlivé a ptipadné dotazy pokladal na pravidelnych konzultacich. Prace
splituje vSechny body zadani bakalaiské prace. Proto praci doporucuji k obhajobé a hodnotim vyborné.

Dotazy
Jaké je hlavni nevyhoda slamu zalozeném na rozsifeném Kalmanové filtru oproti ptistupu FastSLAM a to
zejména u vétSich map?

Splnéni bodt zadani
uplné

Doporuceni k obhajob&
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