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Uvod a k aktuélnosti prace z hlediska souéasného stavu védy

Predkladana prace se zabyva aplikaci technologil, metod, algoritm{ mobilni robotiky pro Glohu
navigace zrakové postizeného ¢lovéka. Konkrétné na str. 2 definuje pozadovanou funkcionalitu Jako
schopnost projit neznamym outdoor (méstskym) prostfedim. Jednotlivé kroky/cfle Feseni jsou tyto:
1) lokalizace, 2) planovéni cesty véetné vyhybani se pfekazkam, 3) ovéfeni v realistickém prostfedi.

Téma prace Ize zajisté povaZovat za védecky aktualni.
K jednotlivym éastem prace
V uvodu autor struéné definuje téma prace a specifikuje cile.

Kapitola 2 ,State of the art” je podle mého nazoru velmi struéna a trochu v ni postradam odkazy na
védecké ¢lanky z oblasti ,navigace pro nevidomé” (pfitom IEEE eXplore d& na dotaz ,navigation
visually impaired” 619 ¢lankii — z toho 62 z ¢asopist). Vzhledem k rozsahlému seznamu pouzité
literatury i viastnich autorovych pubiikaci je tato pozniamka patrné malo vyznamna, pfesto je skoda,
ze se k soucasnému stavu autor kriticky nevymexzil.

Vkapitole 3 ,Localization” se autor nejprve vénuje &asti ,3.1 Analysis”, kde popisuje pouzité konvence
zapisu, metody a algoritmy. Je to jisté véci zvyklosti a osobni preference, ale osobné bych tuto &ast
zafadil do kap. 2. (ve shodé s IMRAD by mély byt oddéleny ,metody” od ,vysledk(”). V &sti ,3.2
Design” jsou existujici nastroje pouZity pro feseni dlohy lokalizace.

Kap. 4 ma shodnou strukturu s kap. 3 a vztahuje se k ni stejna poznamka.

Kap. 5 je klicova — popisuje implementaéni detaily feieni. Na zacatku Jsou popsany dvé generace
.vesty”, ktera obsahuje sensory, baterie a vypoletni prostfedky. Déle je zminéna otdzka kalibrace
kamer. Nasledné je stru¢né popsana implementace lokalizace 2 planovani.

Kap. 6 je z hlediska posouzeni vysledkl prace neméné dilesits a obsahuje vyhodnoceni chovani
celého navrZeného systému. Primérnim testy probéhly na obdélnikovém «polygonu” a vysledky jsou
v praci detailné popsany. Dalsi testy pak byly provadény na polygonu tvaru nepravidelné smy&ky. Na
Zaver je popsan experiment s globalni navigaci.
V zavérecné kapitole jsou dle ocekavani shrnuty pfinosy prace a také zminéna moznost daliiho
vyvoje.
K pfFinosu prace

* Teoreticky pfinos spocivd podle mého nazoru v ovéfeni a pfizpisobeni metod, pfistup( a

algoritm{ znamych v oblasti mobilni robotiky pro potfeby navigace zrakové postiZenych

osob. V obou oblastech (lokalizace a planovani) pitom bylo tfeba stavajici nastroje doplnit
novymi pfistupy nebo je vyznamné rozvinout.
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o Prakticky pfinos spociva v implementaci, odladéni a otestovani jednotlivych dilZich oblasti do
jednoho funkéniho celku.

Publikacni €innost doktoranda

Z pfilofenych materiald vypiyvd nadprimérnd publikacni aktivita doktoranda. Celkovy podet
publikaci je 19, z toho u péti je hlavnim autorem.

Formalni naleZitosti prace

Prace je z formélniho hlediska v pofédku, vysézena s citem k typografii. Anglictina je - pokud mohu
posoudit — perfektni. Obrazky a grafy srozumitelné a ¢itelné.

Namitka z hlediska uspofadani prace (Soucasny stav vs. kap. 3,4) je zminéna vy3e.

Rozsah prace je dostatedny.

DosaZeni cil(i prace

Definované cile prace byly bez pochyb dosaZeny.

Zaver

Praci celkové hodnotim jako velmi zdafilou a z teoretického i praktického hlediska pfinosnou nejen
pro védni obory mechatronika, robotika, zpracovani obrazu a signalu apod., ale také z hlediska

mozné budouci aplikace a tedy potencidlniho vyznamného zvySeni kvality Zivota zrakové
postizenych.

Publikaéni a odborna aktivita doktoranda svédéi o jeho prehledu v dané oblasti.

Z téchto divodu se jednoznaéné domnivam, Ze prace splfiuje poZadavky na udéleni akademického
titulu ,Ph.D." a doporuéuji praci k obhajobé.

VyjadfFeni k tezim
Teze splfiuji formalni i obsahové poZadavky na né kladené.
Otazky k obhajobé

1) V praci popisujete presnost lokalizace a planovani pomaoci standardnich metrik.
Mohl byste popsat vztah pfesnosti k praktické pouZitelnosti algoritmu pro zrakové
postizeného clovéka?

2) Konzultovali jste v prilbéhu vyvoje systému se zrakové postizenymi lidmi jejich poZadavky
na funkcionalitu? MiZete zhodnotit praktickou pouZitelnost soucasné verze systému?
Uvazujete o daldim rozvoji prototypu do faze produktu?

V Brné 15.10.2018
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