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Oponentsky posudek byl zpracovan na zakladé dopisu piedsedy komise pro obhajobu
disertacni prace Prof. Ing. AleSe ProkeSe, Ph.D. ¢.j. VUTBR/048237/2018. Posudek hodnoti
diserta¢ni praci Ing. Lenky Tejmlové ,,Neural Networks in Inertial Navigation Systems*.

Predlozend disertaéni prace ma 115 stran rozdélenych do deviti kapitol, péti ptiloh (12
stran), 3 stran referenci (49 titulil), ne pfili§ obsahlého seznamu vlastnich publikaci (6 titulti — 2x
mezinarodni konference Radioelektronika, 1X mezinarodni konference IPIN ve Francii, 2x
prispévek v ¢eskych internetovych Casopisech Electroscope a Elektrorevue a 1x prispévek na
Ceském studentském workshopu ve Vsackém Cébu) a dvoustrankového CV. Dile obsahuje
titulni stranu, abstrakt a klicova slova v €estin€ a angli¢tiné (1 strana), prohlaseni a pod€kovani
(1 strana), obsah (2 strany), seznam obrazkt (4 strany), seznam tabulek (1 strana) a seznam
zkratek (2 strany). Prace je psana v anglickém jazyce.

Prace se zabyva oblasti inercidlnich naviga¢nich systémi s vyuzitim neuronovych siti pro
vypocet odhadu polohy.

Po tivodu a sezndmeni se soucasnym stavem problematiky inercidlnich systémil uréovani
polohy a navigace autorka v kapitole tieti definuje cile dizerta¢ni prace.

V dalsich kapitolach je postupn€ popsan hardware pro inercialni navigaci, neuronové site,
zpracovani dat pro ur€ovani polohy a navigaci a software pro implementaci jednotlivych bloki
trackeru.

V kapitole osmé jsou popsany vysledky ovéfeni navrzeného systému méfenim. V kapitole
devaté jsou shrnuty a zhodnoceny dosazené vysledky.

Prace je psana Vv anglickém jazyce. Ma adekvatni strukturu i formu. Obsahuje jen
nepodstatné mnozstvi neptesnosti a preklepu.
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a) Aktuadlnost tématu disertacni prace a soulad tématu s oborem disertace

Problematika zptesnovani inercialnich systémt uréovani polohy a navigace je vysoce
aktualni a je v poptedi zajmu v fad¢ aplikaci.

Prezentované vysledky jsou v souladu soucasnym stavem pozndni v této oblasti.

Téma odpovida oboru disertace.

b) Splnéni cill disertace

Cile disertace byly autorkou definovany Vv tieti kapitole:
1. Vyvoj metody urceni orientace senzori bez pohybu
2. Vyvoj metody urceni orientace senzorti béhem pohybu

3. Vytvofeni umélé neuronové sit€ pro rozpoznani typickych stavll inercidlniho
navigacniho systému a jeji implementace

4. Vytvoreni Kalmanova filtru pro data z inercialnich senzori

Vytvotfeni inercialni jednotky s 3D akcelerometrem, 3D gyroskopem a 3D
magnetometrem pro ovéteni navrzenych algoritmil inercidlniho sytému

6. Uskutecnit a vyhodnotit experimenty komplexné ovétujici predchozi predpoklady

Lze konstatovat, Zze autorkou definovanych cilt prace bylo dosazeno.

c) Zvolené metody zpracovani

Doktorandka ve své praci zvolila adekvatni metody v oblasti popisu problému, pfi
simulaci, méteni i interpretaci vysledk.

d) Vysledky disertace, nové poznatky

Disertac¢ni prace obsahuje pivodni a unikatni poznatky a postupy (piedevsim v oblasti
zpfeshiovani inercialnich systému pro uréeni polohy s vyuzitim umélych neuronovych siti). Jadro
dizerta¢ni prace bylo publikovano.

Vysledky a zavéry byly ovéfeny métenim, jeZ potvrdily teoretické piedpoklady.

e) Vyznam prace pro praxi a dalsi rozvoj védy

Piedlozena prace piedstavuje zajimavy, aktualni a puvodni teoreticky i prakticky
ptispévek v oblasti zptesnovani inercialnich systéma urcovani polohy a navigace. Je vysoce
aktudlni s dopadem nejen teoretickym, nybrz 1 praktickym pfti vyvoji a realizaci perspektivnich
dopravnich, robotickych i zdravotnickych systémil. Vyvoj a zlepSovani parametrli inercialnich
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systémil je nezbytnym ptedpokladem pro vyvoj napf. inteligentnich autonomnich automobila ¢i
nositelné elektroniky s aplikaci ve zdravotnictvi a zachranafstvi ¢i v inteligentni robotice.

f) Dotazy

V ramci obhajoby disertaéni prace by bylo vhodné, aby se doktorandka vyjadiila k
nasledujicimu:

- Jak jsou energeticky a casové narocné vypocty v implementované neuronove siti?

- Cim je omezena dynamika navrieného systemu (Vzorkovaci frekvence senzorii? Doba
zpracovani v neuronove siti? Ostatni vypocty?, Limitace a rozliSeni senzoru? ...)?

g) Zavérecné hodnoceni

Disertacni prace psana v angli¢ting je po formalni i obsahové strance na potiebné trovni.
Prace obsahuje jen nepodstatné mnozstvi nepiesnosti a chyb.

Publika¢ni ¢innost doktoranda dle ptilozené dokumentace a dohledatelnych zdroji je na
nizké arovni (pouhych 6 tituld — 2x mezinarodni konference Radioelektronika, 1x mezinarodni
konference IPIN ve Francii, 2x ptispévek v Ceskych internetovych casopisech Electroscope a
Elektrorevue a 1x ptispévek na ¢eském studentském workshopu ve Vsackém Cébu). Vzhledem
K ostatnim aktivitam v oblasti R&D (FEKT VUT, Skoda auto, ABB, Honewell) lze vsak
konstatovat, ze doktorandka se zapojila (i kdyz na spodni mezni irovni) do odborné¢ komunity
vcetné mezindrodni.

Doktorandka osvédcila, ze ovlada védecké metody prace a piinesla nové poznatky
V oboru. Nejvétsi pfinos vidim v nésledujicim:
e Vytvoreni a oveéfeni metody zpfesnéni inercialnich systémii ur€ovani polohy a navigace.
e Navrh a realizaci takového systému s vyuzitim umélé neuronové sité.
e Ov¢feni teoretickych predpokladi praktickym méfenim.

Disertac¢ni prace Ing. Lenky Tejmlové ,,Neural Networks in Inertial Navigation Systems®
spliiuje podminky samostatné tviir¢i védecké prace a obsahuje pilivodni autorem publikované
vysledky védecké prace a proto ji v souladu se zakonem a se Studijnim a zkuSebnim fadem VUT
v Brné

doporucuiji k obhajobé

v oboru ,,Elektronika a sd€lovaci technika®“ na FEKT VUT v Brné.

V Plzni dne 1. 6. 2018 Doc. Ing. Jiti MASOPUST, CSc.



