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Diplomová práce je věnována problematice návrhu pohybu robotického manipulátoru v prostoru
s piekážkami. Cílem by|o vytvoÍit software pro plánování pohybu metodou umělr/ch potenciá|ťr a pro
jeho grafické znázorněn í.

V kapitole 1 je uveden obecn'/ princip p|ánování trajektorie pomocí metody uměl'ich potenciálťr
s využitím ,,best first., algoritmu. Druhá kapitola je věnována plánování trajektorie manipu!átoru.
V praktické části práce je v kapito|e 3 podrobně popsána realizace programu v MATLABu a v kapitole 4
jsou ukázky plánování pohybu s 3D vizualizacemi včetně posouzenív./početní náročnosti.

P|ánování pohybu manipu!átoru je aktuální a velmi zajímavé téma a to jak po teoretické stránce, tak i
s praktick'/m využitím. Diplomant projevil s|ušnou orientaci v teorii, a|e i schopnost znalosti aplikovat
a to zejména pĚi tvorbě pťís|ušného softwaru, což považuji za největší pĚínos práce.

K práci mám nás|edující pňipomínky:

1. Kapitoly L a 2 jsou si ve|mi podobné a možná by bylo moŽné práci strukturovat jinr/m
zpťrsobem. Kapitoly 3.1. a 3.3 majístejn./ název. KapitoIa 3.2v obsahu chybí.

2. V kapitole 3 zab'/vající se vytvoÍen'.fm programem chybí jak.fkoliv tivod, kteÚ by popsal
principiálně strukturu a funkci programu. V./'s|edkem je, že je práce nepĚehledná a těŽko se v ní
čtenái orientuje.

3. Místo vrfpis programu by bylo vhodné uvést algoritmus programu grafick'/m zpr)sobem
včetně popisu použitfch datov./ch struktur.

Práce je stylisticky na dobré rovni s minimem chyb, ovšem po grafické stránce není práce pÍíliš
kvalitní. obrázky v kapitole 4 mají rťrzné velikosti, popisky os jsou dopsány dodatečně místo toho, aby
byly součástíobrázku. Tabu|ky s uvedením v početní náročnosti v téŽe kapito!e nejsou čite|né.

l pĚes v'fše uvedené nedostatky byly všechny body zadání splněny a práce splĎuje požadavky kladené
na tento typ závěrečné práce.

Diplomant by mě| pÍi obhajobě zodpovědět následující otázku:

Je program napsán tak, aby bylo možné použít jinou metodu pro plánování pohybu manipu|átoru?
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