UNIVERZITA V BRATISLAVE - : )
| FAKULTA ELEKTROTECHNIKY Ustav robotiky a kybernetiky
A INFORMATIKY Fakulta elektrotechniky a informatiky

Slovenska technické umverznta v Bratislave

ZILINSKA UNIVERZITA V ZILINE
PR T gl R ROFEEH N | KY
A INFORMACN\!LH TECHNOLOGI|

W
TU SLOVENSKA TECHNICKA
E

® & &
e &
® & @
& ® 9

Oponentsky posudok habilitacného konan?awO 19 -11- 2019

€. zdzn.:

€. spisu:
Nazov habilita¢nej prace: Fuzia ddt senzorovych systémov vozidiel s cielom ich lokalzzacze
Autor: Ing. Vojtech Simak, PhD.

Prll

Kow) 95802904

Aktudlnost’ zvolenej témy a nadviiznost’ na odbor habilitacie

PredloZzend praca sa zaoberd predovsetkym lokalizaciou vozidiel v externom prostredi.
Z pohl'adu aktudlne rozvijanych problematik v kybernetike, robotike a automatizacii je tato
téma vysoko aktualna. Existuje poziadavka spolahlivo lokalizovat’ rdzne pohyblivé objekty od
autonomnych vozidiel, pozemnych robotov, dronov az po lietadla alebo lode. Plati, Ze ¢im
presnejsi je spdsob uréenia polohy takéhoto zariadenia, tym spol’ahlivejSie sa d4 dané zariadenie
riadit’. Aktudlne nejestvuje univerzalne rieSenie, ktoré by bolo zaroven pouziteIné pre lod’,
lietadlo aj maly pozemny robot. Aj z tohto dovodu je stale aktualny vyskum a vyvoj v tejto
oblasti. PredloZend praca suvisi s automatickym a automatizovanymi systémami riadenia. Preto
je jednoznacne potvrdena jej nadvéznost’ na odbor habilitacie.

Publikovanie jadra habilita¢nej prace
Habilitant predlozil dostato¢né mnozstvo publikacii v kategorii A, ako aj vysokoskolskych
ucebnic a skript. Tym je dostato¢ne podlozené publikovanie jadra habilita¢nej préce.

Didaktické schopnosti uchadzaca

Napriek nespornym didaktickym schopnostiam uchadzaca, v praci sa vyskytuju Ccasté
nedostatky z nepozornosti (napr. neuvedena tabulka na strane 37, dvojbodka pri nazve kapitoly
4.1, nazov kapitoly 6.4 s malym pismenom, prazdna strana 67 a pod.), niektoré si uvedené aj
v Pripomienkach a otdzkach. Odporti¢am uchadzacovi sa vyraznejsie sustredit’ pri tvorbe tak
podstatnych veci, ako je habilitaéna praca. Z pohl'adu didaktickosti mdzZe tato charakteristika
uchadzaca nepriaznivo posobit’ aj na samotnych Studentov poc¢as eduka¢ného procesu. Samotny
obsah prace a priprava odbornej Casti prace pdsobi ucelenym dojmom, a preto zékladné
didaktické schopnosti uchadzaca st nesporné.

Vedecka erudicia uchadzaca

Habilitant okrem zna¢ne nadkritickej mnoziny publika¢nej ¢innosti svoju vedecku erudiciu
podklada aj bohati ucast’ na vyskumnych projektoch. Okrem iného je rieSitel'om jedného
H2020 projektu a viacerych projektov Strukturalnych fondov. Na medzinarodnej urovni je jeho
erudovanost’ podporena viacerymi pobytmi v zahrani¢i, napr. Helsinki, Porto alebo Novy Sad.

Pripomienky a otiazky

1. Ako boli stanované koeficienty pre vahovanie informacii zo snimafov uvedené na
strane 3?7

2. Na obrazku 5 je uvedeny odometer pozostavajucich z dvoch kolies. Nemal by byt
spravne oznafeny ako diferencidlny odometer? Alebo akym principom bola
odhadovana prejdend vzdialenost” a preco boli pouzité dve kolesa?

3. Kapitola 3 by mohla obsahovat’ hlbsiu analyzu funkcionality GNSS systémov nielen
z pohladu ruSenia signalu. Doélezitym aspektom fuzie dat sinymi snimaémi je aj
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frekvencia ziskavania udajov z tychto systémov alebo ohodnotenie geometrie satelitov
v zmysle parametra DOP.

4. Pouzitie dvojbodky v nazve kapitoly je znaéne ne$tandardné, napr. nazov kapitoly 4.1.

Ako ste verifikovali vysledky v kapitole 6.3.4, ktoré preukazuju odhad prejdene;

vzdialenosti ziskanej z odometrie?

6. Mozete vysvetlit’ tvrdenie zo strany 37 — ¢asova naro¢nost’ kovariancie? Predpokladam,
ze ste mali na mysli ¢asovl ndro¢nost’ vypoctu kovariancie. Na strane 38 je vSak
preukdzané, Ze sa pocitala v prostredi Matlab. Neuvazovali ste nad inym prostredim
ainymi prostriedkami (paralelné vypoéty, GPU), ktoré by znizili tuto Easovu
naro¢nost™?

7. Nastrane 39 uvadzate viaceré veli¢iny ako bezrozmerné jednotky. Nemajua veli¢iny ako
Sirka riadku obrazu jednotku pixel?

8. Ako by fungoval V4§ algoritmus z kapitoly 6.4 v pripade vyskytu inych objektov na
ceste? Ako je mozné vyuzit’ V4s algoritmus na lokalizaciu vozidla v prostredi? Ak som
to spravne pochopil, algoritmus urcuje postavenie vozidla vo¢i okrajom cesty. Nebolo
by spravnejsie pomenovat tento algoritmus ako algoritmus navigaény?

9. Vysvetlite prosim vyznam uvedenia kapitoly 7.1 — Kalmanov filter, ked’ d’alej v praci
nie je pouzity a v kapitole 7.2 pouzivate v podstate komplementarny filter. Podobne je
nerozumné uvadzat’ aj kapitolu 7.2.1 — Gimbal lock v ramci kapitoly 7 — Fuzia dat zo
snimacov pre ziskanie informdcie o polohe.

10. Uved'te legendu k obrazku 39. V ktorych miestach je evidentny vypadok GNSS
systému?

11. V kapitole 8.1.2 uvéadzate, Ze informéciu o polohe z gyroskopu a odometra pouzivate
len v pripade vypadku GNSS systému. Preco to nerobite neustale? Ved’ prave GNSS je
zdrojom informécii o absolutnej polohe bez driftu s malou frekvenciou ziskavania
udajov o polohe a naopak INS ma vysoku frekvenciu udajov s velkym driftom.

12. Na strane 59 uvédzate termin bod poruchy. Kde je ho mozZné na obrazku 47 vidiet™?
Ktory zo systémov bol brany ako referencny apreco? Uvadzate totizto chybu
lokalizacie viac nez 1 km.

13. Vysvetlite vysledky z obrazku 52. Ktory z priebehov je ten bliZ$i realite?

s

Zaver

PredloZena habilitadna praca spiiia kritéria pre tento typ prace podla Vyhlasky €. 6/2005 Z. z.
§ 1 ods. 3. Habilita¢na praca, doterajsie vysledky uchadzaca a ohlas zodpovedajt poZziadavkam
habilitaéného konania. Podl'a méjho nazoru je uchadza¢ vyznamnou a erudovanou osobnost’ou
v tejto oblasti a preto odporu¢am vymenovat’ ho za docenta v $tudijnom odbore 5.2.14
Automatizacia.

V Bratislave, dia: 8. novembra 2019

prof. Ing. FrantiSek Duchon, PhD.



