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Zhodnoceni vyznamu disertaéni price pro obor

Evaluation of the importance of the dissertation for the field

Doktorand se ve své praci zabyvéa velmi aktudlni problematikou, kterou je testovani pokroéilych
asistencnich systémi pro fidi¢e oznaovanych jako ADAS (Advanced Driver Assistance Systems).
Tyto systémy vyznamné piispivaji ke zvySeni komfortu fizeni vozidel a také bezpetnosti na
pozemnich komunikacich. Doktorand zaméfil svoji praci na vyzkum novych moznosti navrhu HW a
SW autonomni robotické platformy ARP (Autonomous Robotic Platform), kterd je jednim ze
zékladnich prostfedkii pro testovani asistenénich systémi ADAS. Ve svém vyzkumu doktorand
vychézel z pozadavkii pro posuzovani novych automobilii stanovenych v normach Euro NCAP
(European New Car Assessment Programme). Tento pistup k feSeni je v souladu se sougasnymi
trendy testovani systémi ADAS.

Vyjddreni k postupu FeSeni problému, pouZzitym metodim a splnéni uréeného cile

Evaluation of the the problem-solving process, the methods used and the goal to be met

Doktorand ve své praci jasné formuloval nasledujici cile: 1) prostudovani problematiky testovani
asistencnich systémi ADAS pomoci autonomni robotické platformy ARP, 2) navrh koncepce
funké&niho prototypu elektronické ¢asti platformy ARP, 3) zavedeni inovativnich myslenek do navrhu
prototypu platformy ARP, 4) zkouméani vhodnych moznosti lokalizace robotické platformy, 5) vyuZiti
funkce uréeni polohy platformy pro jeji autonomni fizeni dle definované trajektorie ve scénaii
testovani ADAS a 6) analyza dosaZenych vysledkii.

Doktorand vSechny cile v piedloZené praci splnil.

Doktorand podfidil volbu metod feseni a zpracovéani vyse uvedenym ciliim doktorské prace. Proved]
reSersi literatury, vypracoval nivrh mobilni robotické platformy, realizoval piislusné bloky HW a SW,
vyuZil piisluiné metody testovani HW a SW a nakonec ovéfil funkénost prototypu ARP testy.

Pouzité védecké metody vyplyvaji z navrZeného postupu feseni. Teoreticky navrh robotické platformy
provedl metodami syntézy a dedukce. Doktorand pouZil piislusny matematicky aparat - napf.
vSesmérovy pohyb platformy popsal pomoci fyzikalniho kinematického modelu a lokalizaci platformy
s vyuzitim Kalmanovy filtrace.

Elektronicky systém platformy (HW) doktorand popsal pomoci blokovych diagramii a funkénost SW
byla popsanad pomoci vyvojovych diagramii. Kazdy z elektronickych blokii byl nasledn& zpracovan
formou elektrickych schémat, pomoci nichZ byly nésledné navrzeny a zhotoveny desky tisténych
spoji. Programové bloky byly zpracoviny metodami mikroprocesorového programovéni. Pro




overovani funkénosti jednotlivych bloki doktorand pouzil bud’ simulovana vstupni data nebo vystupni
data z piedchdzejicich bloki a vystupni hodnoty méfil a analyzoval.

PouZité metody odpovidaji poZadavkim disertaéni prace.

Stanovisko k vysledkim disertaéni price a
k pivodnimu konkrétnimu p¥inosu piedkladatele disertaéni price

Statement to the results of the dissertation and on the original contribution of the submitter of the dissertation

Doktorand zaved] nékolik inovativnich my$lenek/ ryst do navrhu autonomni robotické platformy,
zejména pak: a) modularitu robotické platformy, b) komunikaci prostfednictvim cloudu, c)
automatické bezpenostni mechanismy, d) viesmérovy pohyb robotické platformy a €) lokalizace a
navigace platformy. Doktorand dale navrhl, realizoval a podrobné popsal autonomni robotickou
platformu pro testy ADAS. Nasledng toto zafizeni pouZil pro experimentalni ovéreni systémit ADAS.
To vSe nepochybné vyzadovalo znacné isili a velky objem praci. Velmi kladné lze hodnotit i vyuziti
netradi¢nich senzorii uréeni polohy platformy, jakou je opticky senzor pouzity v poéitatové mysi nebo
ultrazvukovy senzor.

Popsané nové poznatky odpovidaji cilim disertadni préce.

Pripominky k praci

° Doktorand v celé své celé praci Casto zmiiluje pojmy bezpe&nost a bezporuchovost, které jsou
nepochybné dilezitymi atributy kvality jak pro samotné asistendni systémy ADAS, tak i pro
autonomni robotické platformy (ARP) uréené pro testovani ADAS. V préci viak neni stanovena
pozadovana Grovefi bezpe¢nosti ani bezporuchovost, kterou ma platforma ARP spliiovat.
Nejsou uvedeny ani standardy funkéni bezpeénosti, podle kterych se maji mechanismy
bezpecnosti v ramci ARP realizovat. Aplikace mechanismi bezpeénosti je pfitom uvedena i
Jjako jedna z hlavnich inovativnich my$lenek piedlozené disertadni prace.

° Disertaéni price/ str. 2 (1. Uvod): Doktorand uvédi, ze disertaéni prace je hlavné zaméfena na
elektronickou Cast projektu. V tabulce 3.1 (str. 13 a 14) doktorand uved] jen zékladni pozadavky
na celou testovaci platformu pro ADAS dle standardd Euro NCAP (European New Car
Assessment Programme). Jsou to v podstaté jen hlavni poZzadavky uZivatele na ARP z hlediska
testovani ADAS. Systémové pozadavky na elektronickou &ast projektu, kterd je hlavnim cilem
teto disertacni prace, vSak chybi. Systémové pozadavky na elektronickou &4st ARP by mély byt
JiZ dilem autora disertaéni prace.

Vyjadieni k systematice, piehlednosti, formalni ipravé
a jazykové iirovni disertaéni price

Sta t to the systematics, clarity, formal adaptation and language level of the dissertation

Prace sestévé z deviti kapitol a Sesti piiloh. Doktorand pouzivé (aZ na nékolik vyjimek v pfipominkach
uvedenych nize) jasné formulace, price je piehlednd a ma velmi dobrou grafickou drovedi. Price
obsahuje vSechny obvykle pouzivané naleZitosti (seznamy pouzitych zkratek a symbolii, seznamy
pouZité literatury, obrazkd, tabulek, atd.).

Pripominka k praci:

° Na titulni strané v prvnim slové anglického nézvu disertaéni prace (tj. Electronics) je drobna
chyba. Spravné je Electronic.




Vyjadreni k publikacim studenta

Statement to student’s publications

Doktorand publikoval vysledky své prace v odborné literatuie, zejména pak na fadé konferenci, z toho
2 x ve sbornicich TELFOR v zahrani¢i. Jeden pfispévek predlozil do &asopisu Int. J. of Automotive
Technology, 2021. Doktorand celkem uvadi 11 publikaci souvisejicich s praci a 3 dalsi publikace.

Dolozena publika¢ni ¢innost odpovidé pozadavkim na disertaéni préci.

Celkové zhodnoceni a otdzky k obhajobé

Total evaluation and questions for defence

Navzdory vySe uvedenym pfipominkdm Ing. Ondfej Lufinka v predloZené doktorské praci prokazal,
Ze dokaZe srozumiteln€ formulovat cile vyzkumnych ukold, ovlada metody védeckého badani a je
schopen tispéSného feSeni aktudlnich kol védy a vyzkumu. Na préci doktoranda oceiiuji nejen vlastni
teoreticky ndvrh robotické platformy, ale zejména pak jeji praktickou realizaci (HW a SW) a jejt
experimentalni ovéfeni, coz nepochybné vyzadovalo spoustu asu a usili.

Doporuduji postoupit disertaéni praci Ing. Ondieje Lufinky k obhajobé.

Otazky pro doktoranda p¥i obhajobé& doktorské price:

1. Jaky je rozdil mezi pojmy automatizovand robotické platforma (napi. od piedniho vyrobce
4active systems) a autonomni robotické platforma? Pro& je popsana a realizovand roboticka
platforma v této praci autonomni a ne ,.jen* automatizovana?

2. Jakou trovefi bezpecnosti by mély mit platformy ARP uréené k testovani asisten¢nich systému
ADAS?

3. 'V préci je popséano 5 inovativnich myslenek/ rysii (modularita, komunikace prostiednictvim
cloudu, automatické bezpeénostni mechanismy a viesmérovy pohyb), které byly pouzity pii

rwr

navrhu platformy ARP. Jakym zplisobem tyto myslenky zvy$i autonomii testovani ADAS?

4. Byly pouzity n€které z vySe uvedenych inovativnich my$lenek u jinych robotickych platforem
jinymi autory?

Doporucuji disertacni praci k obhajobé ano | 5 | e

I recommend the dissertation for the defence yes A
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Date f ___/ Signature of opponent
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PfedloZena disertacni price se v rozsahu 81 stran vénuje problematice technickych prostiedkd
pro oblast testovani v segmentu vyvoje elektronickych systém( automobild, resp. pokrocilych
asistencnich systému Fidi¢e (ADAS). Konkrétné rozebira autonomni robotické platformy (ARP) pro
testovani ADAS systém. Disertabilni jadro je vazdno na vestavéné elektronické systémy, plvodni
feSeni vybranych funkci a analyzu metod fizeni, aplikovanych u experimentéiniho prototypu
konkrétni ARP. Prototyp je vyvijen vrdmci $ir§iho tymu u partnerské spoletnosti, Valeo
Autoklimatizace k.s., provozujici vyvojové vyzkumné centrum, véetn& rozsahlé testovaci
infrastruktury v Ceské republice. Disertant proved| fadu experimentéinich testd a spolupracoval
se zastupci partnerské spoleénosti v rdmci projektu ,Opportunities for Students — Valeo R&D
Program®. DosaZené vysledky jsou v préaci dokumentované jednak pomoci simulagnich vystupd a
s vyuZitim rozbor HW/SW fe3eni s blokovymi schématy a grafickym zndzornénim prib&h veligin
zaznamenanych v rdmci shromazdovanim experimentalnich vysledk.

Obsahové je prédce rozdélena do deviti kapitol, véetné tvodni obecné kapitoly a zavéretného
zhodnoceni. V préci je uveden seznam uiivané literatury, autorovych publikaci a pfilohy s3D
modely a fotodokumentaci prototypu, dale aplikainl GUI s popisem. V pfiloze je rovnéi uveden
algoritmus Kalmanova filtru (z Matlab), s vybranymi vysledky simulaci.

Dle doporuceni pro zpracovani oponentskych posudki hodnotim uvedenou praci z nasledujicich
niZe uvedenych hledisek.

Zhodnoceni vyznamu disertaéni prace pro obor

Evaluntion of the importance of the disseriation for the field

Téma piedlozené disertaéni prace se zaméuje do perspektivni oblasti integraéniho testovani
pokrocilych asistenénlich systémd Fidi¢e. Byt aktudlné silné roste poZadavek na virtualizaci
testovacich scénafd a jejich komplexni digitalizaci, je zdmér digitalizace stale je$té v rozporu
s redInym moznostmi popisu a pfevadénim kyberfyzikalnich vztahd do simulagnich prostred,
tj. vytvafenl digitalnich dvojat. V soutasné dobé je integrace elektroniky automobilu fegena
v podobé modularnich systéma s vlastnimi fidicimi jednotkami, resp. tzv. doménovou fidici
jednotkou, obsluhujici skupinu jednotek/aplikaci/funkel (v rémci vnofenych ECU nebo vice
SW modull jedné ECU, velmi Casto u asistentl, napf. ADAS). Z vy3e uvedenych diivod( je
nutné provadét integracni testy na testovacich polygonech s vyuZitim specialnich emulaénich




prostfedkd (napf. dle norem Euro NCAP ¢&i predvyvojové integraéni testy), kam spadd
disertantem FeSend problematika. Vzhledem k tomu, e se prace vénuje pravé vyie
uvedenym problematikdm, pova#uji jeji vyznam pro obor za zadsadnl.

Vyjad¥eni k postupu FeSeni problému, pouzitym metodam a spInéni uréeného cile

Evaluation of the the probleni-sulving process, the methods used wnd the poal to be met
Zvoleny postup Fedeni je dle mého ndzoru v souladu s obecnymi zvyklostmi i se stanovenymi
cili popisovanymi v kapitole 3.3 Goals and Methods of Doctoral.

Vlastni fedeni jsou zejména obsahem kapitol 4 aZ 8. Prace je logicky lenéna od dGvodu a
popisu koncepce ARP s detailnim rozborem cil( disertaéni prace, pfes rozbor navrhu HW,
feSeni SW, aZ po kapitoly vénované inovativnim vlastnostem designu ARP, moZnostem jeji
lokalizace a také navigace a synchronizace. Rozebirand fedeni vy3Sich kapitol jsou
experimentalné testovana. Tim jsou naplnény i cile disertalni prace.

N&které uvedené metody ndvrhu jsou znamé a v dostupné literatufe zpracované, néktere
naopak nejsou b&iné publikované a v segmentu problematiky testovéni vyuZivajici ARP
prakticky ovéreng,

Stanovisko k vysledkiim disertaéni price a
k pivodnimu konkrétnimu pFinosu predkladatele disertaéni prace

Stntement to the results of the disscriation and on the originnl contribution of the submitter of the dissertation

V dvodnim textu disertant vysvétluje aktudlnost a divodu feeni tématu. Okrajové je
zminéno nékolik zdkladnich informaci k Euro NCAP testovani s odkazy na literni zdroje.
Disertaéni prace se zaméfuje pfedeviim na fe¥eni koncepce vestavénych elektronickych
systém s aplikaci testovanl ADAS, kombinujici pfevzaté a &astecné puvodni fedeni
disertanta. Provadény jsou analyzy a porovnani metod pro ovéfeni moiZnosti lokalizace,
navigace a synchronizace ARP. V textu prdce se ¢asto vyskytuje popis spie inZenyrské
¢innosti na platformé a nékteré kapitoly maji redersni charakter. U fady casti je to
pochopitelné s ohledem na 3iroky rozsah inZenyrskych Cinnosti, nutnych pro vyvoj
spolehlivého ARP, jeho analyzu jako celku a pfipravu platformy pro ovéfovani inovativnich
ideji. Nicméné olekaval bych méné rederini formu a silnéjsi védecky charakter nékterych
kapitol. Napf¥. rozbor konkrétniho scéndfe pro konkrétni vytipovany ADAS, pfesny popis
vhodné konkrétni inovace a uvedeni jakéhokoliv porovnani dokladajici pfinos aplikované
inovace. N&které inovace v designu ARP, popisované v podkapitolach kapitoly 6, pisobi jako
b&iné funkcionality aktuélnich primyslovych autonomné navadénych vozidel. Na druhou
stranu, jedna se o téma s praktickym vystupem pro vyuZiti na realne testovacim polygonu a
proto u testovacich autonomnich robotl v segmentu jizdnich testd ADAS, musl byt zajitén
vysoky stupef bezpe&nosti —proto napf. realizované bezpecnostni inovace formou integrace

bezpeénostnich mechanism jsou silné Zadouci.

U pfedmétného ARP, zejména s ohledem na formu fe3eni disertacni prace, by bylo vhodné
provést zakladni analyzu hazard( a rizik (HARA) a stanoveni predpokladu a cilt pro zajisténi
bezpeénosti s vazbou na inovativni funkcionality (v duchu zékladnich postupd dle funkéni
bezpeénosti a poruchové provozni bezpe¢nosti). Vystupy HARA by pak ovlivnily finalni HW,
SW a systémovou architekturu, resp. vynutily napf. integraci redundantni senzoriky ¢i celych
redundantnich proces(. V rozboru lokalizatnich metod v kapitole 7 neni u viech podkapitol
ziejmé, co je prevzatym fedenim platformy a plvodnim Fedenim disertanta. Na druhou
stranu, n&ktera z uvddénych ziejmych pavodnich fedeni, napf. od kapitoly 7.3 Ultrasonic P2P
Distance Measurement, jsou podpofena védeckou publika¢ni aktivitou disertanta. Stejné tak
jsou podpofeny publikaénimi vystupy vlastni feleni autora popisovana v kapitole 8
Navigation and Synchronization of ARPs. V zavéretnych kapitolach prace jsou uvedeny
podstatné experimentalni vysledky sFadou blokovych schémat, regulacnich struktur,

vysledkii lokalizaénich technik a pribéhd sledovanych veliCin.




Poznamky k disertaéni praci a otazky pro disertanta, které v zédném pFipadé nesnizuji Grovefi
této prdce a sloui pfedeviim k diskusi pfi obhajobé, jsou uvedeny v pfiloze.

Vyjadieni k systematice, pFehlednosti, formalni ipravé

a jazykov¢ tdrovni disertacni prace
Statenient fo the systematics, clarity, formnl adapiation and lanpunge level of the dissertation

Disertacni prace ma velmi dobrou formdélni Grover, Jednotlivé kapitoly prace vytvaeji
logickou navaznost FeSenych problémd, umoifiujici dobré sezndmeni se sdanou
problematikou. Prace je psana v anglickém jazyce, byt nejsem rodily mluvéi, je podle mého
nazoru jazykova stranka prace na vyborné Grovni. V praci se v podstaté nevyskytuji pfeklepy
nebo zdsadnl gramatické chyby. Velmi dobrou Girovei ma rovné? grafické zpracovani préce.

Vyjadieni k publikacim studenta

Statement to student’s publications

Seznam publikaci a dalsich vysledkd disertanta je uveden na strandch 86 a 87. Obsahuje
celkem 14 tituld, z toho 3 pfispévky v recenznim fizeni a 1 prototyp. 11 vystupd se plné
vztahuje k tématu disertatni prace. Jeden konferenéni pFispévek ziskal ocenénf ICAEEE 2021
Best Paper Award. Disertant m4 evidovany 3 tituly v databazi WoS, nicméné nejedna se o
aktudlni zdznamy posledni 5 let. Diky aktudlnosti tématu bych otekdval vice publika&ni
¢innosti na mezinarodni konferen&ni drovni ¢ asopiseckou publikaci s impakt faktorem.
S ohledem na silné prakticky orientované téma disertaéni prace bylo disertabilni jadro
dostatecné publikovano. V&tiina deklarovanych titulG souvisi s problematikou, na které je
postaveno jadro disertaéni prace.

Celkové zhodnoceni a otdzky k obhajobg

Total evaluarion and questions for def

Disertalni prace se detailné zabyva aplikaci a ov&feni novych myslenek v problematice
testovaci platformy sautonomnim robotem, uréené pro verifikatni a validaéni testy
senzorickych systému a ADAS.

Vzhledem k odborné urovni a rozsahu Cinnosti, vyznamnému pfinosu pro obor, G&inné
spolupréci s aplikacni sférou a taktéZ preciznimu zpracovani, disertaéni praci Ing. Ondfej
Lufinky s ndzvem ,Electronics Control Systems and Advanced Methods of Evaluation for
Automotive Applications”

doporucuji k obhajobé
avsouladu se zakonem €. 111/1998 Sb. o vysokych 3kolach, doporutuji po usp&iné obhajobs
udélit titul Ph.D. '

Ptiloha

Pozndmky a dotazy k doktorské disertacni praci

1. Vpréci zmifiujete, Ze Vehicle Under Test” (VUT) by také mohlo byt nahrazeno platformou
ARP. Tedy nejenom pozorovany objekt (napf. EVT), ale i pozorovatel s testovanau senzorikou
a algoritmem ADAS. Bylo by toto skute&né s ohledem na parametry uréujici dynamiku vozidla
mozZné a takové testy by byly dostatecné validni? Uvedte pfiklad, s jakymi parametry je nutné
poditat.

2. Objasnéte zdmér, resp. uvaZovany princip v préci zminované synchronizaci mezi ploginou a
testovanym vozidlem s ADAS a divod této potfeby, Posudte, zda dovoluje E/E architektura
soutasnych vozidel sledovani provoznich dat a pfipadné zdsah do longitudindiniho a latersln/
fizeni, & informaénich prvkd (HMI) ve vozidle.




3. Vramci kapitoly 5 a dalich podkapitol je popsén pfistup k fedeni firmware a aplikaéniho
software. Vysvétlete princip vypoctu a kontroly vyuZiva)icl zminéné kontrolnisouéty ze zprav.

4. Pro ovéfeni spolehlivosti a bezpetnosti softwarového, hardwarového, systémového fedeni
byly stanoveny plvodni pozadavky a provadéna jejich verifikace, resp. validace?

5. Existuje moZnost pfevzeti standardl funkéni bezpeénosti pro platformy autonomnich robotd
ti byl proveden popis funkcionalit s ohledem na fakt, Ze testovaci vozidla pfi provozu na
polygonu nemusi vidy standard splfiovat (pfi testovan/ ADAS)?

6. Zejména z dlvodu ochrany zdravi fidiée VUT, jeho daléi posadky a majetku, musi mit v ramci
tzv. ,Testrack Approval Process” doloZen napf. ,Test Report of Correct Functionality of
Installed Safety Features”. Je u téchto mobilnich robotl také vyiadovadna obdobna
dokumentace, popf. vjakém rozsahu? Byl jste limitovan pfi nasazeni inovativnich
technickych prostfedkl (HW, SW) u ARP, tedy napf. problematickym zaji§t&nim bezpeéného
provozu v jakékoliv drovni?

Doporuguji diserta¢ni praci k obhajobé ano
I recommend the dissertation for the defence yes
patum 2&;.*{"-2)2/( s Dpnen:
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Zhodnoceni vyznamu disertacni price pro obor
Evaluation of the importance of the dissertation for the field

Vyvoj fidicich jednotek autonomnich vozidel vyZaduje Sirokou paletu podpiirnych systému,
které umoZiiuji tyto jednotky efektivné testovat v readlném prostiedi pii zachovani maximalni
bezpecnosti. Trh stale zdaleka neni témito prostiedky nasycen. Jejich samotny vyvoj je stale
aktualni a probihd kontinualné v zavislosti na vyvijejicich se pozadavcich testovacich scénait
a norem. Ing. Lufinka ve své praci piedkladd komplexni navrh a realizaci embedded
architektury autonomni robotické platformy, jeZ byla vyvinuta jako in-house feseni simulace
pohybu objekti v prostredi testovacich scénafll. Soudasti prace je i ryze prakticky vystup
v podobé funkéniho prototypu, resp. prvni verze takového zafizeni. Typické atributy
architektury dosud vzniklé robotické testovaci platformy Ing. Lufinka dale dopliiuje o velmi
zajimava a plivodni rozsifeni, jeZ maji potencial vyznamné vylepsit vlastni efektivitu vlastniho
systému platformy.

Vyjadfeni k postupu FeSeni problému, pouZitym metodam a splnéni urceného cile

Evaluation of the the problem-solving process, the methods used and the goal to be met

Struktura prace velmi dobfe reflektuje logiku samotného névrhu platformy (pfevazné ze SW
hlediska) a je siln& orientovana k samotnému zadani poZadavkd na vlastnosti systému. Ing.
Lufinka predstavuje zdklady architektury, jednotlivé HW komponenty a odekavanou roli
Jejich vstupu do tirovné SW zpracovani. Vlastni implementaci vidy ptedchazi dikladna
analyza pfisluSné funkcionality se silnym akcentem na bezpe&nostni prvky a neustalou vnitini
sebediagnostiku. PriibéZné vyhodnoceni vysledki vede autora &asto k potiebé modifikace
daného feSeni. Zvolena strategie téZ nese znaky standardnich cykli agilniho projektového
vyvoje v oblasti automotive. Predkladand feSeni nabizi velmi efektivni kompromis mezi
prakti¢nosti, efektivitou a cenou. Z mého pohledu splnil Ing. Lufinka cil prace bez vyhrad.

Stanovisko k vysledkiim disertaéni price a

k pivednimu konkrétnimu p¥inosu p¥edkladatele disertacni prace
Statement to the results of the dissertation and on the original contribution of the submitter of the dissertation

Jak jiz bylo zminéno, prace predklada analyzu a vlastni implementaci embedded systémové
architektury testovaci robotické platformy véetné jejiho funk&niho ovéfeni. Ing. Lufinka déle
predstavuje moznosti zlepseni performance vyvinuté platformy. Piedevsim se jedna o zvyseni
presnosti lokalizace a to pomoci vZiti nestandardnich senzorti a jejich nasledné fiize, véetng
zajimavého ndvrhu vlastnich lokalizadnich postupii na bazi ultrazvuku (kapitola 7).




Dale bycho vyzdvihl predstaveni inovované geometrie podvozku, principt jejiho Fizeni
(kapitola 6) a taktéZ teoreticky koncept hromadného fizeni vice platforem v jednom scénati.
Tyto kapitoly povaZzuji za stéZejni ast ptivodniho pifnosu.

Z kritického pohledu bych v praci uvital mnohem v&t3i ddraz na analyzy chyby v ramci
vyhodnocovani presnosti lokalizace pomoci jednotlivych senzori &i jejich kombinaci. Zde je
povétsinou uvedena pouze smérodatna odchylka a jeji procentudlni podil z méfené veliginy.

Vyjadreni k systematice, piehlednosti, formalni tipravé
a jazykové drovni disertacni prace

Statement to the systematics, clarity, formal adaptation and language level of the dissertation

Velmi ocefiuji systemati¢nost s jakou je prace psana. Vhled do velmi tizké problematiky je
piehledn€ Clenény s adekvatni etnosti schémat, zobrazeni a dalgich grafickych materiald,
prace piisobi ucelené. Jazykova troveii je obecné dobra, vytkl bych pouze né&kolikero
drobnych jazykovych ne§varii (urgité/neurcité éleny, éarky ve vétach, misty pieklepy) a
v jistych pfipadech také zbyteéné vagni obraty &i formulace.

Vyjadfeni k publikacim studenta

t to student’s ns

Publikace Ing. Lufinky odpovidaji svym vy&tem predpokladfiim. Timto pfeji autorovi mnoho
lispéchil v pravé probihajicim recenznim fizeni v impaktovaném &asopisu.

Celkové zhodnoceni a otdzky k obhajobg

Total evaluation and questions for defence

Konkrétni komentafe k jednotlivym aspektim préce jsem se jiz snaZil uvést vyse. Celkové
hodnotim préci Ing. Lufinky jako velice zdafilou a jednoznaéné ji doporuéuji k obhajobg.
Timto nabizim nékolik bodt k pfipadné diskuzi.

Dopliiujici otazky:

1) Zaujal mé princip lokalizagniho protokolu na bazi ultrazvuku. Pfiblizte prosim, jak by
mohla vypadat zakladni architektura zohledfiujici principy triangulace (p#i uZiti vice
uzlii) a také smérovost ultrazvukovych zarica.

2) Jaké jsou rozdily v detekci (myslena detekce ultrazvukem) nepohyblivého a
pohyblivého télesa? Které jevy je potieba zohlednit?

3) Z grafli ovéfeni piesnosti lokaliza¢nich veli¢in (v, a, 9, ©) je patrna rizna velikost
chyby lokalizace v riiznych fazich manévru. Vysvétlete prosim zakladni diivody, prog
je (mtize bt) chyba lokalizace funkci ¢asu.
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