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Habilitaéna praca a odbor habilitacie

PredloZzena habilitana praca sa zaobera nasadenim robotov v scenaroch néjdi a zachran.
Praca sa zaobera riadenim robotov a najma spracovanim Udajov z ich senzorov. Efektivne
spracovanie Udajov z dostupnych senzorov robotov vytvara zakladny predpoklad vytvorenia
automatizovanej robotickej aplikacie v uréenom scenari. PredloZena habilitaéna praca preto bez
pochyb patri do odboru habilitatného a inauguraéného konania Automatizacia.

Aktualnost’ zvolenej témy

Tema vyuzitia robotickych sytémov poas mimoriadnych situacii, ktoré su charakterizované
najmd nemoznostou pohybu &loveka v danom priestore bez ohrozenia jeho zdravia, je
v sU¢asnej dobe velmi aktuadlna. Svedcia o tom nielen existujlice sutaze, ale aj rézne ramce
a tréningoveé strediska simulujuce katastrofy. Tieto strediska su uréené prave na ohodnotenie
vykonu robotov. Toto je podporené aj poslednymi DARPA sutazami, ktoré boli orientované na
zasah v jadrovej elektrarni alebo v podzemnych priestoroch. Tak isto je zaznamenany vyrazny
dopyt po robotickych systémoch vo vSetkych zachranarskych zlozkach, pretoZze umoznuju
vykonat zasah bez ohrozenia zachranarov, zasah je mozné vykonat rychlejSie, spolahlivejsie
a Casto s takymi udajmi (napr. termovizne videnie), ktoré ¢lovek vo svojich zmysloch nema
obsiahnuté. Z tohto pohladu je predloZzend habilitaéna praca naozaj aktuaina.

Publikovanie jadra habilitacnej prace

Jadro prace je zamerana najméa na modelovanie kolesovych robotov a spracovanie udajov zo
snimacov, ktoré tieto roboty pouzivaju. Konstatujem, Ze jadro prace je dostato¢ne publikované,
autor uvadza 3 zdroje literatury, u ktorych je mozné konstatovat' autorstvo alebo spoluautorstvo.
Skoda vsak, Ze nebolo pouzitych viac zdrojov viastnych vysledkov, pretoze autor ich ma
bezpochyby nasobne viac (napr. len v SCOPUSe je pri autorovi 35 dokumentov, z ktorych
vacsina je zameranych prave na kolesové roboty alebo spracovanie udajov zo snimacov).
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Didaktické schopnosti uchadzaca

Habilitatna praca je na vynikajucej didaktickej urovni. Uchadzac vyrazne dobre formuluje tému
od jej definovania, cez mozné rieSenia, aZz po analyzu navrhnutych rieSeni. Celkovo text
vyznieva velmi ucelene a je velmi dobre Citatelny a prehladny.

Uchadza¢a musim pochvalit, Ze pouziva presnu terminolégiu pouzivan v mobilnej robotike.
Isté obavy som mal najma pri kapitolach 3 az 7, ale uchadza¢ zvladol pouzivanie spravnych
terminov s bravurou. To je v dnesnej dobe pinej robotického ,slangu” naozaj obdivuhodné.

Vedecka erudicia uchadzaca

Vedecka erudicia uchadzaca je vyborne podioZzena odbornym rozborom modelom uplatriujticim
sa pri riadeni robotickych systémov. ASpirant sa prezentuje nielen klasickymi znalostami
potrebnych pre studium problematiky, ale skvele rozvija poznatky aj v zmysle svojej budovane;
vedeckej Skoly v oblasti mobilnej robotiky. V mnohych &astiach prace dokazuje, Zze je schopny
vykonat analyzu danej problematiky, opisat sucasny stav rieSenia v danej oblasti, ako aj
navrhnut’ viastné rieSenia. Uchadza¢ je komplexnym elektrotechnikom, ¢o dokazuje najmé
v kapitole 6.1.3 kde navrhol prototyp senzorovej dosky pre uréenie otacok motora na zaklade
skratov na vinuti motora.

Pripomienky a otazky oponenta

1. Na zaklade c¢oho vznikol vyber mimoriadnych udalosti v kapitole 2? Preco je
charakterizovany predovsetkym poziar v cestnom tuneli?

2. Rovnice kinematickych a dynamickych obmedzeni v kapitolach 4.3 a 4.4 boli in§pirované
zahranicnou literaturou alebo ste si ich odvadzali sami?

3. Nepodarilo sa Vam porovnat' model Vasho robota so skutoénym spravanim sa robota
z kapitoly 4.4.27 Pripadne ako by ste takéto experimenty vykonali?

4. V kapitole 5 nie su dodrzané pravidla Eislovania obrazkov — prvy obrazok ma ¢islovanie
3.3 a nasledujuci 5.1.

5. Co by spdsobilo pri klasickej odometrii chyba urCenia polomeru alebo razvoru kolies?
Kde sa najviac prejavuju chyby v klasickej odometrii vplyvom preSmyku kolies — v ur€eni
otoCenia robota alebo v prejdenej vzdialenosti? Ako je mozné vsetky tieto chyby
kompenzovat' v zmysle pouzitia inych ako deterministickych metod?

6. Kompas je 3-osovy, nie ,3-osy" (strana 60). Roland ,Siegward" sa v skuto¢nosti vola
Siegwart (strana 91).

7. Ako je mozné zmensSit vypocétové naroky a vo vSeobecnosti takmer vSetky nevyhodné
vlastnosti mriezkovych reprezentacii prostredia? Je rieSenim pouzit mriezkovu
reprezentaciu s premenlivou velkostou bunky, napriklad tzv. oktostromy?

8. Kapitola 8.3 opisuje Strukturu dat informaéného systému. Vzhlfadom na to, Ze ide
o konkrétne udajové typy a Struktury, da sa povedat, Ze odzrkadluje uz realny navrh
robotického systému. Je tomu tak? V ¢om vidite vyhodu Vami navrhnutych datovych
Struktur oproti tym, ktoré sa pouzivaju napriklad uz v $tandardizovanom frameworku
ROS/ROS27?



Zaver

PredloZzena habilitatna praca, doterajSie vysledky uchadzaéa aich ohlas zodpovedaju
poziadavkam habilitaéného konania. Na zaklade uvedeného odporuc¢am udelit Ing. Dusanovi
Nemcovi PhD. akademicku hodnost docent v odbore Automatizacia.

V Bratislave, 2.11.2021

prof. Ing. FrantiSek Ducnhon, PhD.



