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A) V oblasti pedagogické
1) Pocet doktorand(, pro které byl uchaze¢ ustanoven skolitelem resp. sSkolitelem
specialistou a ktefi usp&sné obhajili disertacni praci: 1

2) Pocet obhajenych diplomovych/bakalarskych praci, které uchaze¢ ved|: 7/12

3) Jeden nejvyznamnéjsi pocin uchazece v oblasti vyuky: Ing. Tomas Krajnik, Ph.D. je
prukopnikem vyuziti robotickych soutézi ve vyuce. Studentské tymy jim vedené
dosahly vyznamné Uspéchy. Jmenujme napf. Uspé&sné zapojeni studentl do
evropskych projektid REPLICATOR a SYMBRION.

4) Hodnoceni uchazece ve studentské anketé v poslednich 4 semestrech: Uchazeé
ved| cviceni nebo prednasky pouze v letnim semestru 2018/19 a vysledky
studentské ankety za tento semestr jesté nejsou znamy.

B) V oblasti tvaréi

1) TF vyznamné plvodni vysledky tvuréi ¢innosti nebo arch. ¢i umél. realizace:
[1] Krajnik et al.: FreMen: Frequency map enhancement for long-term mobile robot
autonomy in changing environment, /[EEE Transactions on Robotics, vol. 33, no. 4,
pp. 964-977, 2017.
[2] Krajnik et al.: A practical multirobot localization system, Journal of Intelligent &
Robotic Systems, vol. 76, no. 3-4, pp. 539-562, 2014.
[3] Krajnik et al.: Simple, yet stable Bearing-only navigation, Journal of Field
Robotics, vol. 27, no. 5, pp 511-533, 2010.

2) Hindex s vylouéenim autocitaci (WOS): 10.

3) Pocet citaci WOS/ Scopus/ohlasu arch. dila, vzdy s vylouéenim autocitaci ke dni
podani zadosti o habilitaci: 251 (ke dni 2.9.2019: 402).

4) Mobilita (pobyt na zahrani&nim pracovisti — misto, délka a vysledek pobytu):
Uchaze¢ v letech 2013 — 2017 pusobil jako védecky pracovnik v Centru pro vyzkum
autonomnich systém, School of Computer Science, University of Lincoln, UK. Zde
pracoval na projektu FP7 EU STRANDS (Spatial-Temporal Representations and
Activities for Cognitive Control in Long-term Scenarios).




5) Dva nejvyznamnéjsi grantové projekty, kde byl uchaze¢ v pozici resitel Ci
spoluresitel (navrhovatel &i spolunavrhovatel):
Resitel grantu GACR s nazvem Prostorové temporalni representace pro
dlouhodobou navigaci robott, 17-27006Y, 2017 — 2019.

Resitel grantu MSMT Kontakt CZ-FR s nazvem Autonomni vozidla: metody
dlouhodobého uéeni pro detekci dynamickych objektl v obtiznych podminkach,
2018.

8) Priklad(y) uplatnéni vysledkl uchazece v praxi:
V ramci STRANDS projektu uchaze¢ se spolupracovniky dosahl toho, aby jejich
robot dlouhodobé plsobil v Haus der Barmherzigkeit ve Vidni, kde se vyuZivala jak
technologie frekvenéniho rozsifeni map (Frequency Map Enhancement - FreMEn
[1]) pro dlouhodobéjsi predikce a robustni detekce kruhovych vzort (WhyCon [2])
ke spolehlivému dokovani k nabijeci stanici. Navigaéni technologie [3] a
rozpoznavaci algoritmus [2] se vyuziva pro vyvoj systému pro Skoda auto (navrh
prototypu autonomniho tahaée automobilt) nebo ve firmé Synergy.

7) Nejvyznamnéjsi uznani komunitou (vé. ocenéni v arch. ¢i umél soutézi):
Vyzvana pfednaska na MIT (Massachusetts Institute of Technology), USA,
s nazvem: Frequency Map Enhancement for Long-Term Autonomy od Mobile
Robots, proslovena v roce 2016.

8) Nejvyznamnéjsi pocin sluzby komunité:
Uchazec byl spoluorganizatorem konference ICRA 2018 Workshop Long-term
autonomy and deployment of inteligent robots in the real-word; konference

organizovana spolu s Queensland University of Technology, Oxford Robotic
Institute a Carnegie Mellon University.

V Praze dne 30. za&fi 2019
Habilitaéni komise:

Pfredseda:
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