Posudek vedouciho diplomové prace

Jméno studenta: Be. Vojtéch Truhlar

Téma préce: Navrh pohybu manipulatoru v prostoru s prekdzkami metodou PRM s vyuzitim
hierarchickych sférickych modeld

Zasady pro vypracovani: Bude vytvofen software umoziiujici navrhnout pohyb manipulatoru
antropomorfniho typu definovaného tvaru v prostoru se zadanymi piekézkami a pohyb
graficky zndzornit. Pro navrh pohybu bude vyuZita metoda PRM, efektivni detekce kolize
robota a piekazek bude feSena s vyuzitim hierarchickych sférickych modelt. Teoretické ¢ast
bude obsahovat uvedeni do problematiky, popis zakladnich principil a algoritmt vyuzitelnych
pro feSeni problému. Prakticka ¢ast bude obsahovat: 1) software vytvofeny ve zvoleném
programovacim jazyce, 2) popis vyuzitych algoritml a datovych struktur, 3) zpravu o
experimentalné oveéfenych vlastnostech implementovanych algoritmti, v€etné grafickych
ilustraci.

Hodnoceni prace

Naplnéni cill prace, uplnost a obsahova spravnost: Cile prace byly naplnény. Byl vytvofen
software pro navrh cesty manipula¢niho robota, ktera respektuje omezeni v operacnim
prostoru v podob¢ piekazek a jeho vlastnosti bylo experimentalné ovéteny. Pro realizaci byl
zvolen software MATLAB, ktery zna¢n¢ usnadiiuje grafickou prezentaci vysledkti a maticové
pocetni operace, ale pro dany ucel je malo efektivni. Proto nelze zcela objektivné posoudit
¢asovou naroc¢nost pouzitych algoritmi. Je ale mozné fici, Ze z tohoto hlediska byla odvedena
pomérné kvalitni prace.

Formalni urovei préce: Text je logicky ¢lenén a ma piiméteny rozsah. Grafickd uprava je
standardni, ale ma nékteré nedostatky - napf. stejny symbol O, je na str. 17 pouzit normalnim

pismem i tucné, obr. 1.12, 1.14 a 1.15 jsou nekvalitni.

Stylistické uroven je vSak spiSe podpriimérna a znacné€ praci poskozuje. Je zde fada jazykove
a stylisticky nespravnych obratt, napt. "jen pro ty sub télesa" (str. 26), "mySlenka robota byla
vytvorena z divodu uleh¢eni lidské prace"

Rada formulaci je evidentn& chybnych i po vyznamové strance., napt. "Takové vhodné
rozdéleni je napf. na polygony. Jelikoz je jistota, Ze useCka bude leZet v polygonu celd" (str.
19), dale napt. cely 2. odstavec na str. 17, napt. ,,Je dan robot B, ktery se pohybuje

v euklidovském prostoru W = R", pro n rovno 2 a vySe. Pomoci tohoto je zadan takzvany
pracovni prostor robota.*

Tab 3.1 a obr. 3.2-.3.5 v ¢asti "3 Dosazené vysledky" nejsou dostatecné komentované.

Abstrakt v anglictiné hrub€ poruSuje gramatiku.



Dalsi ptipominky: V kap.(1.10) neni vyuzito znaceni z knihy (Siciliano, 2009), ale spiSe z
materidlu k pfednaSkam z predmétu Primyslové roboty, které maji studenti k dispozici. Tento
material ale neni uveden v seznamu referenci.

Dotazy k obhajobé:

1) Jak zni slovy definice prostoru C ,  dler. (1.4). Co je v rovnici (1.4) Spatn¢ ?

free
2) Tvrzeni na str. 36 "NejcastéjSim typem zapésti u robotu je takové, které ma tii rotacni
klouby, kter¢ jsou vzajemné ortogondlni" je chybné. Jak je sprdvné charakterizovano tzv.

"stérické zapésti" ? Pozn.: tvar ,,u robotu‘ je vyuzivan spiSe ve smyslu kuchynsky robot.

Praci doporuéuji k obhajobé a hodnotim stupném velmi dobie minus.
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