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L, NAVRH POHYBU MANIPULATORU V PROSTORU S PREKAZKAMI METODOU
PRM S VYUZITIM HIERARCHICKYCH SFERICKYCH MODELU*

Ptedlozena diplomova prace pojednavd o navrhu algoritmi hledajicich optimalni cestu robota v prostoru
S prekdzkami vytvofenymi ze sférickych modelt. K navrhu cesty je pouzita metoda PRM. Textova zprava prace
je rozdélena na teoretickou a praktickou ¢ast. V teoretické Casti se autor zabyva rozborem vsech pouzitych
znalosti, tfebaze naptiklad typy robotl a jejich kinematiky lze nalézt v kazdé zakladni ucebnici robotiky. Na
misté by byla podrobnéjsi analyza stavajiciho stavu problematiky ve svété vcetné prikladti funkénich feSeni.
Kapitola zaméfend na praktickou realizaci je obsahové pfiméfend, pfehlednd a srozumitelna.

Po formalni strance je prace vcelku zdafila az na n€kolik vyhrad. Naptiklad v kapitole 2.3.2 na strané 51 druha
véta Vv prvnim odstavci neni souvisla, ale ¢tenaf se dovtipi, co chtél autor vyjadfit. Chyby tohoto typu vznikaji
nasobnym piepisem textu s nedostate¢nou zpétnou kontrolou. Stejné tak drobné pieklepy (str. 64, kap. 2.9)
zbyte¢né snizuji celkovy dojem z ptedlozené prace. Slovni popis realizovanych algoritmd mohl byt ilustrovan
vhodnymi vyvojovymi diagramy. Autor se také mohl vyvarovat michani anglickych a ¢eskych nazva funkci a
proménnych jako naptiklad na strané 67 je zminéna vyznamna funkce pod nazvem ,,getcesta®. Osobné bych
pouzival jen anglické nazvy piipadné pouze Ceské.

V textu autor nékolikrat pouzil terminy ,prvni metoda“ a ,,druha metoda“ a to dokonce i v nadpisech
podkapitol. Pfitom se vétSinou jednalo o jednu metodu a jeji modifikaci ¢i vylepSeni. Pfi ¢teni prace jsem se na

jejim konci zacal ztracet v tom, co je to prvni a co druha metoda. Urcité by se dala tato nepiehlednost snadno
odstranit.

Obecné lze konstatovat, Ze dand problematika hledani a optimalizace cest ramene v prostoru s piekazkami je
velice aktualni a zvolené feseni je pfinosné. Autor mohl vysvétlit, pro¢ tlohu fesil pouze pro 4-0sého robota,
kdyz v primyslu se pouZivaji ptevazné roboty se 6-ti a vice stupni volnosti.

Vlastni softwarova realizace je Vv prostiedi Matlab, coz povazuji v tomto stadiu vyvoje za optimalni ptistup,
protoze vlastni implementace naptiklad do jazyka C++ bude skryvat fadu programatorskych vyzev a problémd,
kterym se autor uZitim Matlabu do jisté miry vyhnul.

Cela prace byla pojata komplexné a autor fesil fadu diléich tloh od navrhu sférickych modeld, ptes hledani
nahodnych cest a jejich aproximaci az po feSeni kolizi mezi ramenem a piekazkami. To vSe je zaroveinl nazorné
zobrazeno v 3-D pohledu. Autor spravné volil mezi rozsahem a sloZitosti dil¢ich uloh, protoze tada z nich by
mohla tvofit napli samostatné absolventské prace. V zavéru autor zmifiuje i dal§i moznosti rozsifeni
realizovaného nastroje.

Do diskuse u obhajoby davam nasledujici dotazy:

1. V tabulce 3.3 na strané 72 je v patém sloupci uvedena doba béhu testovani algoritmu. Ve
tietim fadku (Test2) je doba tisickrat delsi neZ v ostatnich testech. Jak Ize toto vysvétlit?

2. V praci je testovan 4-osy robot. Jak by se zvysila vypocetni naro¢nost hledani cesty, pokud by
se uvazoval bézny 6-ti 0Sy robot v¢éetné rozmérné&jsiho efektoru (griper, stiikaci hlavice atd...)?

Doporucuji piedlozenou diplomovou praci k obhajobé a hodnotim ji znamkou vyborné minus.

Podpisem soucasné potvrzuji, ze nejsem v zadném osobnim vztahu k autorovi prace
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