Stanovisko Skolitele k disertacni praci Ing. Zdernka Materny

Disertacni prace ing. Zdenika Materny se zabyva interakci ¢lovéka s robotem. Hlavni diiraz je kladen
na vyzkum a vyvoj feSeni podporujicich izkou spolupraci s pokrocilymi roboty, aniz by byla vyZadova-
na expertni znalost jejich konkrétnich rozhrani ¢i programovani. Diky zobecnéni pohledu na pfistupy
k navrhovani uzivatelskych rozhrani, které je v praci popsano, se doktorandovi podafilo ovéfit hypo-
tézy o vhodnosti konkrétnich prvkl uZivatelskych rozhrani ve dvou, pomérné vzdalenych oblastech
asistivni robotice a prlmyslové kolaborativni robotice. Vzhledem k aktualnimu vyvoji napt. v oblasti
Pramyslu 4.0 se jedna o vysoce aktudlni téma vyzkumu.

Pfi svém vyzkumu se ing. Materna aktivné zapojil do nékolika vyzkumnych projektd. Jednalo se pre-
devSim o evropské projekty SRS — Multi-Role Shadow Robotic System for Independent Living
(7E12056, 247772, 2011-2013) a R5-COP — Reconfigurable ROS-based Resilient Reasoning Robotic
Cooperating Systems (7H14003, 621447, 2014-2017), kde v obou pfipadech pfispél doktorand vy-
znamnou mérou k Uspésnému feseni konkrétnich dkol(l. Aktualné se doktorand podili na feseni na-
rodniho projektu TACR Zéta Spolupracujici robot 2.0: Vnimani pracovniho prostiedi, uZivatelské roz-
hrani zaloZené na rozsifené realité, snadné nasazeni a rekonfigurace (TJ01000352, 2017-2019).

Vysledky prace byly pribézné publikovany a prezentovany ve formé casopiseckych ¢lank( i prispévkd
na mezinarodnich konferencich a vyzkumnych seminatich; ing. Materna je hlavnim autorem souhrn-
nych pfispévkd. Kromé toho se doktorand aktivné zapojil i do vyuky.

Celkové je moZné konstatovat, Ze predloZend disertace odpovidd poZzadavkim kladenym na doktor-
ské prace. Doporucuji tedy, aby byla pouzita jako podklad pro obhajobu titulu Ph.D.
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