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Nazev bakalarské prace: Planovani trajektorie v systémech fizeni pohybu
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PredloZena BP se zabyva zajimavym tématem interpolace zajmovych bodii za uéelem generovani obecné
pohybové trajektorie (napf. v ptipadé primyslovych robotti). Hlavni myslenka je zaloZena na moznosti
interpolace zadané pohybové trajektorie (XYZ translace) piimkovymi a kruhovymi segmenty. Tyto
segmenty jsou nasledné aproximovany spline kiivkami (B-Spline) za Gi¢elem zajisténi hladkosti
generované trajektorie v napojovacich bodech. Za timto ucelem byly navrzeny aproximaéni metody, které
byly zalozeny ¢aste¢né na heuristickém iteraénim piistupu (iteraéni zjemiovani zajmovych bodi
vstupujicich do aproximace na zakladé vypoctené chyby).

Préce je napsana srozumitelné, nékteré ¢asti by vsak bylo vhodné popsat detailnéji (napt. vypocet fidicich
bodi interpolace B-spline kfivkou, atd.).

Celkove hodnotim BP velmi dobie a doporucuji k obhajobé.

Doplnéni hodnoceni, pFipominky, dotazy:

Str. 11: Generator trajektorie — miZete detailnéji vysvétlit, co je chapano tzv. 2. fazi generatoru trajektorie
prevod geometrické reprezentace na fyzikalni pohyb v realném case*?
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Str. 12: Je popsan PID regulator, ale Casto je fidici struktura (napft. v servoméniéich) realizovana sloZzitéjsi
kaskadni regulaci - vénoval jste se fidicim algoritmim detailnéji?

Str. 13: Pouzité Eulerovy uhly jsou definované postupnou rotaci ve schématu ZY X — je toto jedina
moznost?
Str. 15: Matice rotace Ry ma chybné uvedené znaménko.

Str. 17: S pojmem ,,Kli€ovou nevyhodou aplikace matice rotace vsak byla singularita® nelze souhlasit,
nebot’ samotna matice rotace singularitou netrpi a problém nastava pii pievodech z matice rotace do
dalSich reprezentaci orientace.

Str. 23: Véta ,,....by v praxi doslo k neimérnému skoku v rychlosti a tedy poZadavku na velké
zrychleni...” je zavadéjici, protoze skokova zména rychlosti generuje z definice ¢asové derivace nikoliv
velky, ale nekonecny skok ve zrychleni.

Str.25: PouZito oznaéeni n (s vinkou) — nenasel jsem popis vyznamu takového parametru.




Ve vztahu (5.5.2) jsou chybné uvedeny zavorky.

Obrazek 15 nepopisuje casovy pribéh — je zde uvedena zavislost rychlosti a zrychleni na ujeté draze.

Dalsi otazky:
Jaky je problém ve spojitosti pii napojovani piimkovych a kruhovych segmentti a co jej zplisobuje?

Na str. 29 vyuzivate parametrizaci kruhového pohybu pomoci dvojice bodt a vektoru — jak vypada
vypocet parametrizace takové obecné kruznice v prostoru vzhledem k pevnému (svétovému) soufadnému
systému (postup neni uvedeny ani v definici na str. 24 bod 3)).

V kapitole 5.4 jsou patrné nespojitosti v profilu rychlosti, které jsou vysvétleny na zéklad€ problému
s diskretizaci ¢asu. Tento problém ovSem miize byt v realné praxi velmi nepijjemny, nebot’ dojde

k vybuzeni samotné regulaéni smycky stroje (typicky regulatory na primyslovych robotech jsou
nastaveny velmi agresivné a generovany akéni zasah mize byt enormni). Lze tento problém néjak
eliminovat?
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