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Implementace nadiazeného Fidiciho systému laboratorni ulohy
urcené pro vyuku prohledavani stavového prostoru

1. Zadani odborného problému a pouZiti metod FeSeni v ramci diplomové prace

Cilem diplomové prace byl navrh a implementace software zajistujici funkcionalitu fidiciho systému,
ktery bude vyuzit pii vyuce problematiky prohleddvani stavového prostoru. Na zavér bude vytvoien
ukazkovy algoritmus a otestovana funkcnost celého systému.

Systém zpracovava obrazova data bludisté a pozice robota pomoci knihovny OpenCV z kamerového
systému. Na zakladé navrzeného rozhrani a studentem pouzitého algoritmu pro prohledavani stavového
prstoru bude poskytovat informace o poloze robota a realizovat jeho plan nejkratsi cesty detekovanym
bludistém.

2. Konkrétni vysledky diplomové prace

V prvni kapitole je proveden popis urené laboratorni tlohy - vyuziti ucebnich pomtcek, realizace
bludisté, slozeni kamerového systému a specifikace mobilniho robota a vysoko uroviiového fidiciho
systému. Ve druhé obsahlé kapitole autor rozd€luje a popisuje vypocetni metody feSici problém
optimalniho priichodu bludistém. V zavéru popisovany A* (star) algoritmus byl pouzit pro ukidzkovou
prezentaci hledani nejkratsi cesty. Treti kapitola obsahuje popis kli¢ovych krokti a metod pro zpracovani
obrazu s diirazem na transformace, filtrace a metody pouzité v implementacni ¢asti.

Ve ctvrté kapitole je analyzovan zadany problém, definovany funkéni a nefunkéni pozadavky. Vlastni
navrh a implementace systému je popsana v kapitole 5. Systém je rozdé€len do n€kolika zakladnich modult
-grafické uzivatelské prostfedi GUI pro vykreslovani bludisté a simulaci pohybu robota, modul analyzy
pruchodu bludistém, modulu pro komunikaci s kamerou a pofizeni potiebné obrazové informace a dalSich
modult.. Posledni dvé kapitoly obsahuji navrzena experimentalni ovéteni spravné funkénosti komplexniho
systétmu a zdivodnéni nekterych vzniklych problémi (napf. nedostatecné rozpoznani velmi malych
obrazk masek roboti).

3. Prokazani spravnosti navrZzeného reSeni problému

Spravnost feSeni byla prokazana vytvofenim funkéniho komplexniho systému vcetné odsimulovaného
a fungujiciho algoritmu.

4. Splnéni cili diplomové prace
Obsah diplomové préce je v souladu se zadanim a zadané cile byly splnény.
5. Kbvalita textu diplomové prace
V praci byly dodrZzeny zasady DTP. Prace byla zpracovana piehledné a obsahuje vSechny potfebné
nalezitosti.
6. Pripominky a dotazy k diplomové praci

Ocenuyji naro¢nost a velky rozsah feSené problematiky.
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