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Tématem predlozené dizertacni prace je navzdory zcela odliSnému nazvu sebelokalizace mobilniho robotu

ve vnéjSim prostfedi za uritych, velmi omezujicich, podminek.

Konstatuji, Ze zvolené téma prace je vysoce aktualni, coZ dokazuje znacné mnozstvi publikovanych praci ve

védeckych Casopisech i na mezinarodnich konferencich.

MnozZstvi publikaci autora (13 bez diplomové a bakalafské prace) je dostatecné, vétsSina je vdak na méné
kvalitnich konferencich a pouze nékolik z nich se, soudé podle nazvu, vénuje alespon okrajové tématu

dizertace, tj. robotu RUDA. Pozoruhodny je fakt, ze posledni uvedené publikace jsou z roku 2017, v€etné
Casopisecké, ktera dle seznamu dosud neni publikovana. Celkové hodnotim publikaéni vystupy autora na

spodni hranici pfijatelné pro ziskani titulu Ph.D.

Prace je zpracovana na 102 stranach. Rozsah povaZzuji vzhledem ke zvolenému tématu za pfiméreny. Prace
je rozdélena na 7 kapitol, nasleduje seznam pouzité literatury. Rozdéleni na kapitoly povazuji za dobré, to
vSak jiz nemohu Fici o naplni jednotlivych podkapitol — zde mam znacné vyhrady k uspofadani pfedevsim

v uvodni &asti prace, tedy u kapitol 2 a 3. PfedevSim v kapitole 3 jsou na stejné Urovni zafazeny lokalizani
techniky zcela odliSnych kategorii — napf. GNSS vs. lokalizace s pouzitim majaka (Localization using

beacons).
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Graficka kvalita prace je na dobré Grovni.

Jazykova uroven textu je slaba. Mnozstvi pfeklept a gramatickych chyb je takové, Ze podstatnym zplisobem
znesnadnuje ¢teni textu. Mnoho chyb dle mého nazoru mohlo byt odstranéno pouhym peclivym pfectenim
textu samotnym autorem. Autor Casto pouziva i Spatnou terminologii — zda se Ze dokonce nema dostate¢né
jasno ve vymezeni v textu hojné pouzivané zkratky SLAM oproti sebelokalizaci a pojmy ¢asto pouziva

nespravne.
Nyni k samotné naplini dizertaéni prace.

Uvodni &ast, ktera se snaZi zmapovat problematiku lokalizace, tedy kapitoly 2 a 3, je slaba a svédsi o
autorové Spatném pfehledu v problematice. Roz¢lenéni metod sebelokalizace, stejné jako napfiklad
snimace pro pouziti v lokalizaci (kapitola 2.3), jsou dobfe popsané v mnozstvi literatury. Autor zde jde vlastni
cestou a srovnava Casto nesouvisejici véci. To jesté zhorsuje jiz dfive zminéné Spatné roz¢lenéni téchto

kapitol.

V kapitole 4 jsou definovany hlavni cile dizerta¢ni prace. Tyto samy o sobé davaji smysl, kriticky v§ak musim
byt k prvnimu bodu, kde si autor sam definuje extrémné zuzujici podminky pro lokalizaci bez jakékoli hlubsi
diskuze. Ctenar se pouze dozvi, Ze prace se bude zabyvat vnéjsimi prostfedimi pouze ,s n&kolika objekty
(ve scéneé), které mohou byt povazovany za orienta¢ni body“. Tento ,koncept” je v praci jesté dale
upfesfiovan a omezovan (napf. v kapitole 5.5) s tim, Ze i samotné orienta¢ni body musi mit pomérné striktni
vlastnosti, aby mohly byt v metodé pouzity. ACkoli jsem ochoten pfipustit, Ze i takto omezena metoda muze

mit v dnesni robotice svoje misto, zadalo by si to detailni rozbor a vysvétleni, jak se budou feSit ostatni
pFipady.

Kapitoly 5 a 6 predstavuji jadro dizertacni prace, pfi¢emz v kapitole 5 jsou popsany autorovy metody a

kapitola 6 se zabyva popisem provedeni experimentd.

Popis metody v kapitole 5 povaZuiji za obtizné pochopitelny a nekonzistentni. Ctenaf si miize spise
domyslet, jak autor nékteré Casti mysli a pro€ je déla — chybi pfedevsim smysluplny popis celku v kapitole
5.1. Autor napfiklad uvadi fotografii robotu RUDA, neuvadi v8ak Zadné technické specifikace, blokové
schéma a je na ¢tenafi usoudit, pro€ je zde robot vlastné uveden. Cela dalSi prace se vSak zabyva pouze

simulacemi s lakonickym vysvétlenim, ze testovat na robotu by bylo pfili§ Casové naroc¢né.

Jesté méné pochopitelna je pro mé kapitola 6 zabyvajici se popisem experimentl. Jak jiz bylo zminéno,

autor se bez vétsiho vysvétlovani rozhodl provadét experimenty pouze v simulaci. Pfedpokladam vsak, ze
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cilem by mélo byt ovéfeni vhodnosti algoritmd pro jmenovany robot RUDA. Autor v§ak naprosto
nepochopitelné neuvadi naprosto Zadné technické udaje tykajici se simulovaného prostfedku. Pouze se
napfiklad dozvime, ze vylepsil laserovy dalkomérny snimac¢ obsazeny v simulatoru MORSE. Nedozvime se
v§ak, zda ma tento odpovidat v textu dfive zminénému snimaci Riegel 05E a dale se nedozvime vibec nic o
parametrech tohoto snimace. To se tyka prakticky vSech ostatnich ¢asti simulace — nikde jsem neobijevil
zadné technické udaje o simulovaném podvozku, 2DOF manipulatoru pro laserovy snimag, rozliSeni kamery,
tedy v simulacich néjaké realné hodnoty pouzit musel. Zobrazené grafy jsou ¢asto velmi Spatné popsany a

je obtizné odhadnout, ktery jev vlastné dokumentu;ji.

Celkové tedy musim bohuzel konstatovat, ze dizertacni prace ve své sou¢asné podobé podle mého nazoru
ani zdaleka nedosahuje kvalit béznych na VUT v Brné a student neprokazal dostate¢né schopnost

samostatné védecké prace. Praci Ing. Radima Luzi tedy v této podobé
NEDOPORUCUJI k obhajobé.

Samotné téma vSak za urcitych okolnosti povazuji za dizertabilni a studentovi doporuduiji praci dopracovat.

V Brné dne 26. 3. 2020

Prof. Ing. Ludé&k Zalud, Ph.D.
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