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Aktudlnost zvolenej téemy

Zvolena téma navigacie heterogennych multirobotickych systémov vo vonkajSom prostredi je
aktudlna prave so zvySujucim sa vyuZitim robotiky v réznych oblastiach. Vo vonkajSom
prostredi ju tvoria predovSetkym aplikacie z oblasti zachrannych systémov, vojenskych
systémov, pol'nohospodarstva, alebo stavebnictva — vo vSeobecnosti ,field robotics”. Aby
roboty na rozne ucely boli schopné vo vonkajSom prostredi pracovat, je dolezité presne
vediet, kde sa robot nachadza a ako sa tam dostane. To st primarne tGlohy, ktoré zatial’ nie st
spol'ahlivo vyrieSené, a preto sa Vv robotickej komunite kladie velky doraz na vyskum
takychto univerzdlnych metdd. Spol'ahlivost’ jednotlivych lokalizaénych metdd je na rdznej
arovni aneda sa vSeobecne povedat, ze ma zmysel venovat’ sa len jednej. Dokazom je aj
mnozstvo réznych ,lokalizaénych a naviga¢nych balickov* v ROSe, ktory mozno povazovat
za akysi etalon smerovania vyskumu v robotike. Preto povazujem zvolent tému za vel'mi
aktualnu. Navyse, tato téma je rozSirend nielen o navigéciu individudlneho robotického
systému, ale aj o navigaciu heterogénnej skupiny robotov. To prinasa cely rad dalSich
komplikécii z hladiska riadenia. V sucasnej dobe sa trendom v servisnej robotike javi prave
vyuZitie takychto systémov, ktoré pontikaji moznost vyuzit vyhody rdéznych robotov
v jednom systéme. Tym ja podmienené UspeSnejSie vyrieSenie Glohy skupinou robotov oproti
individualnym robotom. Tato téma rezonuje aj Vv strategickom dokumente Robotics 2020
(Strategic Research Agenda for Robotics in Europe) z dielne asociécie euRobotics.

Prinos pre dalsi rozvoj vedy a techniky

Velkym prinosom tejto prace je mnozstvo vykonanych experimentov a prehl’ad potencialnych
lokaliza¢nych metod robotov vo vonkajSom prostredi. Prave ohodnotenim a porovnanim
jednotlivych metdd v rovnakych podmienkach aspirant vytvoril skveld metodologickd
pomocku pre volbu lokalizaéného systému pre robot vo vonkajSom prostredi. Detailné
Statistické spracovanie presnosti a opakovatel'nosti jednotlivych merani prindsa principialne
nové poznatky v oblasti lokalizacie mobilnych robotov. Osobne nemam znalost’ o existencii
literatary, ktord by takymto spdsobom ohodnotila dostupné lokalizacné metody v jednom
celku. Preto samotnd pracu povazujem nielen za vedecky prinosnu, ale velky prinos je aj
v didaktickosti samotnej prace pre d’alSich vyskumnikov.

Publikovanie vysledkov préace v casopisoch a na konferenciach

Vicsina vysledkov prace je publikovanych na konferenciach, ¢o povazujem za normalne
vzhl'adom na aktudlnost’” samotnych vysledkov. Z hladiska kvality konferencii sa objavuju
konferencie typu IFAC alebo IEEE, ktoré st povaZované za vyznamné.

Hodnotenie vedeckej ¢innosti uchadzaca
Vedecka ¢innost’ uchadzaca je adekvatna, avSak mala by byt viac podporena ¢asopiseckymi
publikaciami.
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Chyba oznacenie symbolov pri niektorych obrazkoch a rovniciach, napr. Obr. 2.1,
Obr. 2.5, rovnica 5.4.

Na strane 24 tvrdite, Ze v Specifickych pripadoch moze byt pocet stupiiov vol'nosti
mensi, napr. vo vnutri budov. Nesuvisi pocet stupiiov vol'nosti pri lokalizacii skor so
sposobom pohybu robota ako s charakteristikou prostredia? V kolkych stupiioch
vol'nosti by ste lokalizovali robot vo vnutri budovy?

Na strane 29 uvadzate, Ze chyba v ¢ase narasta vplyvom chyby merania uhlovej
rychlosti. Aku chybu mate na mysli? Mali ste na mysli aj vplyv numerického
integrovania spojitého signalu ako zdroja chyb?

Obr. 4.7 by si v pravej Casti zasltzil lepSiu ilustraciu daného pripadu. Je t'azké uverit,
ze /W, ,NR je vicsi ako 90°.

Na strane 52 uvéadzate, Ze pre regulaciu azimutu mobilného robota prostrednictvom
uhlovej rychlosti bol pouzity proporcionalny regulator. Regulovali ste teda priamo
azimut alebo uhlovu rychlost? Ak azimut, postacoval p-regulator, nevykazoval robot
kmitavé spravanie, pripadne trvala regula¢nti odchylku pri regulécii azimutu?

Na strane 67 uvadzate, Ze v pripade prekrocenia limitov st v odpovedajucom pomere
znizené Zziadané hodnoty transla¢nej a uhlovej rychlosti robota. Rozumiem tomu
spravne, Ze pre tieto hodnoty st odvodené limity uhlovych rychlosti anato¢enia
jednotlivych kolies? A potom ak niektory limit prekro¢i povolent hodnotu, znizujete
pomerne tieto zZiadané hodnoty. Nemalo by potom zmysel stanovit’ aj limity pre tieto
ziadané hodnoty, ktoré robot jednoducho nie je schopny dosiahnut? Malo by to
zmysel minimalne z hl'adiska uSetrenia si vypoctového vykonu asponi v niektorych
pripadoch. Pripadne by sa mozno dala vyniest zavislost tychto limitov od
pozadovanych rychlosti a nahradit’ ich jednou funkciou.

Ako bola riesend synchronizacia idajov zo snimaca intenzity gama Ziarenia a GNSS
prijimaca v kapitole 8.2?

Co to znamena obmedzeny prijem GNSS signalu oproti idealnemu prijmu GNSS
signélov v kapitole 8.3? Znamena to mensi pocet viditelnych druzic, nedostupnost’
RTK Kkorekcii, menej vhodny DOP z hladiska geometrického rozloZenia druZic,
kompletny vypadok signalu alebo nie¢o iné?

Aj ked’ to nie je obsahom Vasej prace, mozete ozrejmit’ ako robot Taros 6x6 V2 pri
experimente na strane 99 vyhodnocoval pocet priznakov v obraze kamery? Sledoval
priznaky na vedicom robote, ¢i celkovy pocet ocakavanych priznakov z prostredia?
Nemohlo byt kmitavé spravanie druhého robota v experimente na Obr. 8.23
spdsobené samotnym typom regulacie polohy na Ziadani polohu generovanu
z veduceho robota? Z kapitoly 6 vyplyva, Ze navrhnuta regulacia ma akysi prepinaci
charakter regulatora. Nebolo by vhodnejSie pouzit’ Standardny PI regulator?

Mohli by ste vysvetlit' odchylky trajektorie druhého robota na zaciatku jeho pohybu
a potom na suradnici E=4 m, N =5 m z Obr. 8.24?

Graf z Obr. C.1 je trochu neprehl'adny. Mozno by bolo lepsie ho rozdelit’ do viacerych
grafov tak, ako je to pri vyhodnoteni navigécie.

Mozete podrobnejSie vysvetlit zlyhania navigdcii jednotlivych systémov pri
experimentoch 19 az 23? Predovsetkym ¢im bolo spdsobené a ¢o by ste odporucili ako
akési napravné kroky veduce k zvySeniu spolahlivosti navigacie?






