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Diplomové préce je vénovana problematice navrhu pohybu robotického manipuldtoru v prostoru
s pfekazkami. Cilem bylo vytvofit software pro planovani pohybu metodou umélych potenciali a pro
jeho grafické znazornéni.

V kapitole 1 je uveden obecny princip planovani trajektorie pomoci metody umélych potenciald
s vyuzitim ,best first“ algoritmu. Druha kapitola je vénovana planovani trajektorie manipulatoru.
V praktické casti prace je v kapitole 3 podrobné popsana realizace programu v MATLABuU a v kapitole 4
jsou ukdzky planovéni pohybu s 3D vizualizacemi véetné posouzeni vypocetni narocnosti.

Planovani pohybu manipulatoru je aktudlni a velmi zajimavé téma a to jak po teoretické strance, tak i
s praktickym vyuZitim. Diplomant projevil slusnou orientaci v teorii, ale i schopnost znalosti aplikovat
a to zejména pfi tvorbé prislusného softwaru, coz povazuji za nejvétsi pfinos prace.

K praci mam nasledujici pfipominky:

1. Kapitoly 1 a 2 jsou si velmi podobné a moZna by bylo moZné praci strukturovat jinym
zplUsobem. Kapitoly 3.1 a 3.3 maji stejny nazev. Kapitola 3.2 v obsahu chybi.

2. Vkapitole 3 zabyvajici se vytvofenym programem chybi jakykoliv Gvod, ktery by popsal
principialné strukturu a funkci programu. Vysledkem je, Ze je prace nepfehledna a tézko se v ni
Ctenar orientuje.

3. Misto vypisti programu by bylo vhodné uvést algoritmus programu grafickym zplsobem
véetné popisu pouZitych datovych struktur.

Prace je stylisticky na dobré Grovni s minimem chyb, ovSem po grafické strance neni prace pfili$
kvalitni. Obrazky v kapitole 4 maji rizné velikosti, popisky os jsou dopsany dodate¢né misto toho, aby

byly soucasti obrazku. Tabulky s uvedenim vypocetni narocnosti v téZe kapitole nejsou Citelné.

| pfes vySe uvedené nedostatky byly vSechny body zadani spinény a prace spliuje poZadavky kladené
na tento typ zavérecné prace.

Diplomant by mél pfi obhajobé zodpovédét nasledujici otazku:
Je program napsan tak, aby bylo mozné poufZit jinou metodu pro planovani pohybu manipuldtoru?

Pfedlozenou diplomovou préci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni: dobfe

7,

o

Ve
Datum: 1. ¢erven 2017 Ing. Daniel Honc, Ph.D.



