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Dizertacni prace Ing. Pavla Chmelare
»Systém automatického mapovani 3D prostoru”

Ing. Pavel Chmelar je studentem studijniho programu Elektrotechnika a informatika doktorského
oboru Komunikacni, informacni a fidici technologie Fakulty elektrotechniky a informatiky. Studium
probéhlo v obdobi 2011 az 2019. Béhem studia se student vénoval dnes velmi aktualni problematice
vytvareni map neznamych prostor( a systémU automatického mapovani vicerozmérnych prostort s
vyuZitim fuze obrazovych a dalSich senzord. Student se v prvnich dvou letech studia Uspésné zapojil
do probihajicich projektl a ¢innosti Skoliciho pracovisté, kde se mimo jiné podilel na grantech SGSFEI:
Vyzkum metod zpracovani obrazovych signdll a urcovani polohy SGSFEI 02/2012. V tomto obdobf
Student vybudoval pracovisté , automatického mapovani vicerozmérnych prostor(” a pro tyto ucely
vytvoril fadu vhodnych robotickych pfipravkd. V dalSich letech studia student rozpracoval model
sytému automatizovaného vytvareni vektorovych tfirozmérnych map a provadél vyzkum optimalnich
filtraCnich metod pro potlaceni redundance popisnych bodl prostfedi. Paralelné s touto
problematikou student provddél vyzkum metod efektivni vizualizace semiprostorovych dat a
prezentace realné scény robotického prostredi.

Po celou dobu studia student vysledky své prace pribézné publikoval na mezindrodnich zahraniénich
konferencich vénovanych robotice, ¢i metod umélé inteligence. V pribéhu roku 2012 Ing. Pavel
Chmelar absolvoval tfimési¢ni pobyt na zahrani¢nim pracovisti University of Portsmouth, kde se pod
vedenim Dr. Abdsamad Benkrida vénoval problematice obrazové detekce loZisek ohné a koure.
Ing. Pavel Chmelaf se také aktivné zapojoval do vyuky v rdmci Skoliciho pracovisté, vedeni laboratofi
grantové a publikacni ¢innosti.

PfedloZzend dizertaéni prace Ing. Pavla Chmelafe fesi problematiku automatického mapovani
prostoru pomoci obrazovych a hloubkomérnych senzorli spolu s potlacenim redundance popisnych
bod(. Prace ma 150 stran textu a je rozdélena do sedmi logicky navazujicich kapitol. Predlozena
prace obsahuje tfi hlavni €asti. Teoreticka ¢ast prace je zpracovdna zejména ve 4. az 6. kapitole.
V prvni Casti se autor vénuje analyze a reSersi soucasnych pristupld mapovani zejména z pohledu
robotické navigace. Resersni Cast prace se stala vychodiskem pro volbu vhodnych postup(l a ndvrh
vlastni mé¥ici platformy. Ta je dlisledné popséna v kapitole 3. Ve druhé casti se autor zabyvd
reprezentaci a vizualizaci ziskanych dat. Detailné jsou popdsédny algoritmy spojovani jednotlivych
realizaci odmérd s prihlédnutim k minimalizaci chyb vzniklych fazi variabilnich datovych setl. Dvé
hlavni metody ICP a NDT jsou porovnany na sestaveni uceleného mracna bodl zautorem
provedenych experimentll. V posledni Casti prace se student vénuje navrhu algoritmd potlaceni
redundance souradnicovych bodu a vytvareni hloubkové mapy.

NavrZenad feseni jsou do znacné miry jedinecnd a nahrazuji nékteré doposud pouzivané pristupy. Jako
puvodni pfinos dizertacni préce lze hodnotit ndvrh a rozpracovani algoritmd spojeni nezavislych
méreni a vytvareni nahled( s libovolnou perspektivou a po¢atkem soufadného systému. Navriené
postupy autor prezentoval na celé radé zahranicnich konferenci.

Text prace je bohaté ilustrovan, prezentované ilustrace, grafy a obrazy jsou plvodni, ¢i vychazejici
z autorovych dat. Pro pfiblizeni prezentovanych postupl autor voli v nékterych ¢astech prace az pfilis
detailni popis, bylo vhodnéjsi pouZit popis modelu zédpisem rovnic. Text prace je stylisticky Cisty a
typograficky vyvazeny. Po strance grafické je prace zpracovéna kvalitné, bez zjevnych preklepl a



gramatickych chyb. Jsou dodrzeny prislusné normy pro psani zavérecnych praci. Teze disertaéni prace
odpovidaji obsahu predlozené disertace.

Seznam literatury obsahuje vice nez 80 publikaci, vétSinou ne starsich péti let, z toho 15 publikaci
vlastnich, publikovanych na mezinarodnich konferencich.

Cile disertacni prace byly v celém planovaném rozsahu splnény.
Pfilozenou dizertacni praci doporucuji k obhajobé.

Pardubice 18. 3. 2019 Ing.




