Posudek vedouciho diplomové prace
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Téma préace: Planovani pohybu manipulatoru v prostoru s prekazkami metodou umélych
potenciala

Zasady pro vypracovani: Bude vytvofen software umoziiujici navrhnout pohyb manipulatoru
antropomorfniho typu definovaného tvaru v prostoru se zadanymi pfekdzkami a pohyb
graficky zndzornit. Pro planovani pohybu bude vyuzita metoda umélych potenciala.
Teoreticka ¢ast bude obsahovat uvedeni do problematiky, popis zakladnich principi a
algoritmii vyuZitelnych pro feSeni problému. Prakticka cast bude obsahovat software ve
zvoleném programovacim jazyce, popis vyuzitych algoritmt a struktur, zpravu o

experimentalné oveéfenych vlastnostech implementovanych algoritmti.

Hodnoceni prace

Naplnéni cilu prace, uplnost a obsahova spravnost:

V uvodni ¢asti prace je popsan princip planovani trajektorie robota metodou umélych
potenciall a zvolena metoda piekonani lokdlniho minima potencialu, oznac¢ena "best first"
algoritmus. Déle jsou popsany zékladni kroky feSeni, zejm. vypocet polohy bodl
manipuldtoru a vypocet vzdalenosti mezi robotem a ptekazkami. Prakticka realizace v jazyce
MATLAB je popséana v kap. 3, ndsleduje ukazka planovani pohybu pro pazis 8 Cleny s
grafickym znazornénim pohybu manipulatoru, diskuse vypocetni naro¢nosti a zavér.

Jelikoz teSeni prace v pfevazené mite probihalo béhem zahrani¢ni stdze diplomanta, 1ze
ocenit, ze diplomant postupoval velmi samostatné. Na druh¢ stran¢, vedouci nemél
dostate¢nou moznost ovlivnit zptisob feSeni, coz se projevilo na vysledku. Zvolena metoda
"best first" pro prekonani lokalniho minima potencidlu neni pro dany ptipad vhodna z diivodu
vysoké dimenze konfigura¢niho prostoru C. I v praci je uvedeno na str. 13, Ze se obvykle
nepouziva v ptipad€ dimenze C > 3, zatimco v uvazovaném piipad€ je dimenze C rovna 8.
Ur¢ité feSeni tohoto problému navrZené v kap. 2.5, kde jsou v okoli minima generovany jen
sméry rovnob&zné se soufadnymi osami, se ale pro piipad manipuldtoru zda byt pomérné
nevhodné.

Druhym problémem z hlediska zvolen¢ho pftistupu je vypocet vzdalenosti mezi robotem a
piekazkami, kdy jsou vSechna télesa reprezentovana siti bodli na povrchu a vypocitaji se
vzajemné vzdalenosti mezi v§emi body ptisluSnymi robotu a ptekazkam. I kdyz tento ptistup
je v principu vyuzitelny pro jakykoliv tvar piekazek, i pro malou hustotu sité je vypocetni
narocnost prili§ vysokd. To je patrné i na obr. 4.16, kde je patrné, ze opakované vykonadvani
funkce MinDist pro vypocet trajektorie trvalo celkem cca 5000 s. Vypocetni naro¢nost by se
dramaticky sniZila zvolenim vhodnéjSiho modelu pro reprezentaci téles robota a piekazek,
ktery by umoznil efektivni vypocet vzajemnych vzdalenosti.

J P4

Ptes uvedené problémy Ize konstatovat Ze cile praktické ¢asti prace byly v zasadé splnény.

Kvalita textové &asti je nizk4, i pies znaénou miru pomoci vedouciho ve finalni fazi. Clenéni
je logické, zcela vSak chybi ptehled alternativnich ptistupti. Vyklad je v nékterych pasazich



prili$ struény, napt. uz v kap. 1.1 se pracuje s konfiguraci robota q, ale tento pojem neni
vysvétlen, stejné jako ,,volny konfiguracni prostor C,,, “ v kap. 1.2. Vlastni algoritmus
planovani pohybu je popsan velmi struéné v kap. 2.5, ale nékteré kroky jsou problematické,
napt. popsany zptisob modifikace vypocteného sméru (r. (2.27)) vytvoti smérovy vektor,
jehoz slozky jsou pouze -1,0 nebo 1. Urcité vysvétleni tohoto kroku je pozdéji az poslednim
odstavci kapitoly, bez odkazu na r. (2.27). Vyznam proménné ,,velikost kroku* v r.(2.28) neni
jasné definovany a lze jen odhadovat, Ze souvisi s velikosti buiiky.

Komplexnost a naro¢nost: vyssi.

Formalni iroven prace:

Jazykova troven je akceptovatelnd vzhledem ke skutecnosti, ze autor je cizinec. V textu lze
ale nalézt fadu formalnich chyb v rovnicich — napt. matice v r. (1.13), r. (1.15) nejsou psany
tuénym pismem. Kvalita nékterych obrazki je nedostatecna, zejm. 4.15, 4.16, které obsahuji
témért necitelny text.

Dotazy k obhajobé:

- Ukazte, jak se ur¢i poloha nékterého vrcholu ¢lenu # na Obr. 1.4 v soufadném systému ¢lenu
n-1 s vyuzitim posunu a rotace a vysvétlete, jak je tento vztah zapsan pomoci matice M, dle

rovnice (1.15).

Praci doporucuji k obhajobé a hodnotim stupném dobfre.
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