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Vlastni pfinos

Doplnéni hodnoceni, ptipominky, dotazy:

Diplomova prace se zaméfuje na problém planovani trajektorie mobilniho robota mezi dvéma body ve zndmém
prostfedi tak, aby nedoslo ke kolizi s pevnymi pfekazkami. Prace ma 75 stran textu a je &lenéna do deviti kapitol,
které se zamgfuji na uvedeni do problému, popis tfi vybranych algoritmii planovani trajektorie, popis technik pro
naslednou upravu trajektorie s ohledem na typ podvozku mobilniho robota a jeho rozméry. Dale je popsano
vytvofené vizualiza¢ni prostfedi v Matlabu a vybrané algoritmy jsou porovnany.

Po formélni a stylistické strance je prace napsana velmi dobfe. Drobnou ptipominku méam pouze ke zplisobu
odkazovani na obrazky. Po strance obsahové m4 prace jako celek velmi dobrou troveii. Nicméng v nékterych &astech
textu vedla snaha o obecnost popisu k dle mého nézoru povrchni prezentaci dané problematiky. Napiiklad avodni
popis pracovniho prostoru W, prostoru piekazek O, konfiguraéniho prostoru C, oblasti prekazek C_obst a volného
konfigura¢niho prostoru C_free neni pfili§ dobre zpracovan. Déle neni v textu explicitng specifikovano, zda jsou
viechny prekazky popsany pomoci mnohoihelnikd, nebo se pripousti i jiné geometrické ttvary. Na druhou stranu
bych rad vyzdvihl vizualizaéni prostfedi, které umoZiiuje zékladni praci s mapou pracovniho prostfedi a otestovani
vybranych algoritmi.

Otazky pro autora:

1) Vivodu price jsou pfedstaveny dva zakladni modely prostredi (diskrétni a spojity), které nasledné vedou
k ur¢itym technikdm plénovani trajektorie. MiiZe autor zdfivodnit, pro¢ se v praci zaméil vyhradné na spojity model
prostfedi a s nim spojené algoritmy planovani trajektorie?

1) V kapitole 6.3 je pouze kratce zmin&na problematika rozsifeni piekaZek o fixni vzdalenost tak, aby byly
respektovany fyzikdIni rozm&ry mobilniho robota. MiiZe autor popsat, jaky zvolil postup feSeni tohoto problému?

Diplomova préce splituje viechny body zadéni a doporuéuji ji k obhajobg s klasifikatnim stupném vyborné.
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