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Disertacni préce je psana v anglickém jazyce v rozsahu 108 stran a sklada se ze sedmi
hlavnich kapitol. Struktura prace odpovida pozadavkiim na tento typ praci.

A) Téma a aktuélnost prace

Disertani prace se zabyva problematikou lokalizace mobilnich roboti ve venkovnim
prostiedi bez vyuZiti externich poziénich systémi. Téma prace odpovida jednoznaéné oboru
Vypocetni technika a informatika a je vysoce aktuaini a pfinosné pro dalsi rozvoj védy.

B) Kvalita prace

Analyticka ¢ast prace je zpracovana v kapitolach 2 a 3. Kapitola 2 vymezuje terminologii a
obecné teoretické zaklady, které se vztahuji k resené problematice. Kapitola 3 predstavuje
soucasné pristupy vyuZivané pfi lokalizaci ve venkovnim prostiedi. Kapitola je v§ak v podstaté
popisna, ukazuje obecné piistupy bez hiubsiho viastniho analytického pfinosu. Chybi mi zde
analyza konkurenc¢nich feSeni a jejich zhodnoceni ve vztahu k viastnimu navrhu. Literatury
v prestiznich védeckych ¢asopisech je opravdu velké mnozstvi, ze kterého autor mohl pohodiné

vybirat.

V kapitole 4 si autor stanovil pomérn& ambiciézni hlavni cil disertadni prace a dva dil¢i
cile, které dopliiuji a upfesfiuiji cil hlavni.

Kapitola 5 pfedstavuje navrh viastniho feseni lokalizace mobilniho robotu v rozlehlém
venkovnim prostfedi. Autor navrhl Ffeseni, které vyuZiva a adaptuje znamé a publikované
pristupy a principy. Autor je poskladal do jednoho funk&niho celku a podrobné se zabyva
jednotlivymi dil¢imi pfistupy, pfedstavuje jejich tskali a mozna fegeni.



V kapitole 6 je navrzené feSeni experimentalné ovéieno. Ackoli autor v zavéru
jednoznaéné uvadi, Zze ,navrzené feSeni je principialné spravné a funguje pro testovaci data
ziskana ze simulovaného i skuteéného prostiedi (str. 98), v kapitole 6 se objevuji vystupy pouze
ze simulovaného prostiedi. Vysledky experimentl v redlném prostiedi v praci zcela chybi.
Podobné se autor vyjadiuje na strané 90, kde uvadi, Ze ,navrhy demonstrované experimenty
v simulovaném prostredi byly v omezené mife ovéfeny i v redlném prostiedi“ (str. 90). V praci se
vSak opét neobjevuji vystupy, které by toto tvrzeni potvrzovaly.

Autor proved| nékolik experiment, které prezentuje formou graflii nebo obrazkd, chybi ale
podrobnéjsi statisticka analyza. Napf. z nazvu kapitoly 6.2 by vyplyvalo, Zze zde bude provedeno
zhodnoceni vykonnosti detektoru orientagnich bod. Kapitola vSak uvadi pouze pfiklad na
obrazku 6.2 bez analyzy spravnych a chybnych detekci a jejich statistického zhodnoceni.
Presnost vizuélniho kompasu je hodnocena v kapitole 6.3. Celkovym zhodnocenim piesnosti
lokalizace se zabyva kapitola 6.4. Zhodnoceni je prezentovano formou obrazkl, cozZ je jisté
vhodné pro ilustraci a zakladni predstavu, nicméné chybi statistické zhodnoceni, které by napfr.

porovnavalo primérnou chybu lokalizace pfi pouziti riznych pfistupu.

V disertaéni praci mi zcela chybi kapitola zabyvajici se metodologii a vyuzitim védeckych
metod pfi zpracovani prace. A¢koli autor tyto metody v praci spravné pouziva, nezmifnuje se o
nich. Kromé& standardnich zakladnich védeckych metod by si uréité svoji zminku v préaci
zaslouZily metody jako matematické modelovani a simulace nebo experiment. Domnivam se, Ze

v Zadné disertacni praci by tato ¢ast rozhodné chybét neméla.

Autor pracuje odpovidajicim zpUsobem s odbornou literaturou. Po formalni strance bych
autorovi vytkl skuteénost, Ze prace neprosla jazykovou korekturou. Prace je &tiva, ale vyskytuje
se v ni pomérné velké mnozstvi pfeklepl a chyb. Autor také v podstaté nepouziva ve vétach
¢arky, coz v nékterych pfipadech snizuje Citelnost textu. Nékteré obrazky jsou v tisténé verzi
prace necitelné (napf. 5.17, 5.18, 5.19).

C) Naplinéni cilii a pfinos prace

Cile prace, které si autor vytycil, povazuji za napinéné. Disertaéni prace predstavuje
funkéni FfeSeni, které spliiuje stanovené podminky a omezeni, tj. navrhuje viastni feSeni
lokalizace v rozlehlych venkovnich prostorech s nizkou hustotou vyznaénych orientacnich bodd,
které je nezavislé na globalnich lokalizaénich systémech a zvysuje robustnost odhadu polohy, a

to spojenim principti odometrie a vizualniho kompasu.



Hiavni pfinos prace spatiuji vtom, Ze navrzené feseni je puvodni, funkéni a
experimentainé ovérené v simulaénim systému. Prace mizZe slouzit jako zaklad pro dalsi
vylepSovani a Upravy stavajiciho pfistupu, at uz pro autorovu dal$i védeckou praci (v zavéru
autor uvadi nékteré sméry, kterym se hodla v budoucnu vénovat), pfipadné pro jiné studenty
doktorskych studijnich programii. NavrZeny princip méa potencial pro rozvoj védy i pro pfipadné

budouci uplatnéni v praktickych aplikacich.

D) Publikace v oblasti tématu disertaéni prace

Autor doklada seznam celkem 13 publikaénich vystupt, ve kterych figuruje jako hiavni
autor nebo spoluautor. Z toho se jedna v 7 pfipadech o piispévky do sbornikii na mezinarodnich
konferencich indexované v databazi Scopus a WoS. Autor v seznamu svych publikaénich
vystupl pfedkléada pouze jeden &asopisecky vystup, ovéem v Casopise, ktery neni indexovan
v databazich Scopus nebo WoS. Toto povaZuji za nedostate&né, protoZze se domnivam, Ze
dosazené vysledky maji potencial pro to, aby byly publikované v nékterém z prestiznich
védeckych Casopisl. Presto, vzhledem k poétu ostatnich vysledkl (nejen publikaénich), véetné
citaci v databazi Scopus, kterych ma autor 9, konstatuji, Ze tvar&i &innost je dostate¢na pro

obhajobu disertatni prace a autora je moZné povazovat za pracovnika s védeckou erudici.

E) Zavér

Zavérem konstatuji, Ze navzdory ur&itym vyhradam k praci uvedenym vySe posouzena
disertacni prace splfiuje podminky uvedené v § 47, odst. 4 zékona & 111/98 Sb. o vysokych
Skolach a o zméné a doplnéni dalich zakont (zakon o vysokych 8kolach) a odpovida obecné
uznavanym pozadavkim k udéleni akademického titulu. Student prokazal zpUsobilost
k samostatné védecké praci. Doporuéuji predlozit diserta&ni praci k obhajobé.

Studenta Zadam, aby pii obhajobé& odpovédél na nasledujici otazky:

1. Ztextu prace vyplyva, Z2e uvedené reseni bylo kompletné realizovano i ve skute&nosti
s vyuZiti podvozku robotu RUDA (obrazek 5.1). V simulagnim systému jste vSak
vytvoril model zaloZeny na kolovém podvozku. Jaky byl k tomu divod? Pro& v praci
neuvadite vysledky experimentl provedenych v realném prostiedi?

2. Na strané 83 v kapitole 6.2 uvadite: ,Kvalita vizualnich vystupd v simulaci je mnohem
horsi nez ve skute¢nosti“. Toto tvrzeni vysvétlete.



3. Bylo by mozné vami navrzené feSeni rozsifit o absolutni (globalni) lokalizaci s vyuZitim
nékterych databazi topografickych a jinych objektt (napr. digitalniho modelu Gzemi)?
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