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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Student Tomas Hefler se ve své bakalaiské praci vénuje vyuziti systému Robot Operating System (ROS)
pro planovéni pohybovych trajektorii robotd. Nejdfive popisuje zékladni principy systému a praci s nim.
Dale se pak zaméfuje na jeho vyuZiti pro modelovani a simulaci robotd. Ve Etvrté kapitole popisuje systém
Movelt! pro planovani trajektorii a ovladani robotfl v ramci systému ROS. Konkrétng jde o popis t¥i
moZnosti. Pomoci grafického rozhranni, pomoci commanderu v p¥ikazové fadce a pomoci programového
rozhranni pro jazyky C++ a Python. Pata kapitola se vénuje sestaveni modeld manipulétorti. Jeden je
vytvofen studentem rucné pomoci k tomu urceného jazyka URDF (zaloZen na XML) a druhy je
exportovan z programu SolidWorks pomoci specializovaného pluginu.

Prace je logicky Clenéna na kapitoly a pouZité postupy a metody jsou vhodné pro feSeni tilohy. Student v
ramci prace nastudoval moznosti simulace v rdmci systému ROS, vytvoril dva modely a tyto modely v
ramci prace pouZil. Nedostatkem je, Ze v praci neni uvedeno kde kédy praktické €asti najit, pfiem? ani u
bakalarské prace nebylo pfiloZeno CD.

BohuZel v3ak préace obsahuje i nedostatky, které je potfeba mzinit. Prvnim je nevyuZiti doporucené
literatury uvedené v zaséani bakalafské prace. Vzhledem k praktickému zaméfeni préce a teoretické povaze
doporucené literatury je pomérné $koda, Ze témto teoretckym informacim nebyla jedna kapitola vénovéna.
Druhym nedostatkem je prace s obrazky a tryvky kédd. Student se na tyto informace neodkazuje skrze
reference a miiZe byt obcas matouci, ktery obrazek &i kéd je akutdlné popisovan. Treti mensi chybkou je
uvedeni zkratky ROS (a dal$ich) bez uvedeni celého nazvu.

I kdyZ ma prdce své kvality a vénuje se zjaimavému a pro praxi ddleZitému tématu, musim p¥ihlédnout k
nedostatkiim uvedenym vy3e. Proto prace celkové hodnotim zndmkou dobfe a doporucuji k obhajobg.

Dotazy pro studenta:

1.V podkapitole 2.4 Ros Topic piSete, Ze kazdy Topic ma jeden Publisher Node (program), ktery
zvétejfiuje informace do ROS prostfedi a neomezené Subsrciber Nodd, které data prijimaji. To
neni presné, jelikoZ se velice Casto vyuzivd moznosti zvefejiiovat informace do jednoho Topicu z




vice mist. MiiZete pribliZit jednotlivé pojmy Topic, Publisher Node, Subsriber Node a uvést
priklad, kde je vhodné mit vice Publisher Nodi k jednomu Topicu?

2. 'V kapitole 4.1.1. Planovéni komplexni trajektorie v grafickém rozhrani piSete, Ze jste zvolil
metodu RRT*. Mohl byste tuto metodu popsat a vysvétlit proc jste tuto metodu zvolil?
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