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Nizev bakalaFské prace: Inteligentni zpracovani dat z inercialnich senzorii pro odhad orientace ponorného
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Doplnéni hodnoceni, piipominky, dotazy:

Bakalafska prace se zabyva navrhem systému inercialni navigace pro uréeni orientace pohybujiciho se
télesa. Tato uloha ma Siroké spektrum aplikaci v robotice a mechatronice, prace autora probihala v
souvislosti s vyvojem autonomniho ponorného robotu pro inspekci energetickych zafizeni. Autor se musel
seznamit s pomérné rozsdhlou problematikou zahrnujici principy funkce inercidlnich senzort a zptisoby
Jjejich modelovani, obecné metody reprezentace orientace, algebru kvaternionii nebo techniky neline4rni
filtrace a datové fuze. Zadaného ukolu se zhostil velmi dobfe, nastudovanou teorii dokazal uispéiné
aplikovat, coZ je doloZeno fadou simulaci a experimentélnich vysledkd. Ocefiuji zejména samostatnost
prace a fakt, Ze navrZené algoritmy byly dotaZeny do podoby vhodné pro implementaci v fidicim systému
realného Casu.

Dotazy:

1. Jaky je fyzikdlni vyznam volnych parametrii nastavovanych v obou variantach algoritmu a jakym
zplsobem lze nalézt jejich vhodné hodnoty ?

2.V em spatiujete hlavni vyhody pouZitého popisu orientace s vyuZitim kvaterniond ?

3. Z praxe jsou znimé mozZné problémy s numerickou stabilitou algoritmu Kalmanova filtru. Popiste
moZné zpusoby feseni.
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