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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

DP price se zabyvé navrhem fidiciho algoritmu téfkolového mobilniho robotu (dvé hnana kola). Cilem
prace je navrhnout Fidici systém robotu, ktery zabezpeti jeho pohyb po dané trajektorii snimané pomoci
kamery umisténé na jeho téle. V praci je nejprve odvozen kinematicky i dynamicky model robotu. Dale je
navrZeno nezavislé fizeni rychlosti obou hnanych kol s vyuzitim rozvazbujiciho regulatoru. Autor se

v préci podrobné zabyvé algoritmem pro vizuélni fizeni manipulatoru zaloZzeného na principu aproximace
pozadované trajektorii pomoci vypoctu oskulaénich kruznic (lokélni kiivost trajektorie). Tento postup
fizeni je dale vylepSovan uvedenymi metodami, které jsou ze své podstaty viceméné metodami
heuristickymi. Vzhledem k uvedené peglivé analyze vysledkii je viak funkénost navrzenych metod
potvrzena. Robot je podrobné testovan na vybrané mnoziné trajektorii a vysledky a srovnani metod jsou
v praci pfehledné uvedeny. V zavéru je navrzen mechanismus podtlakového pfisati robotu na povreh se
zpétnovazebnim Fizenim podtlaku. Ridici systém je navrZen a odzkouden na redlném prototypovém
zarizeni v laboratofi.

Celkové praci hodnotim jako velmi dobrou, z pfedlozeného textu je patrné, Ze uvedené metody jsou
promyslené a vysledky jsou korektni.

Otazky:
1. V navrhu rozvazbujiciho regulatoru, str. 16, popisujete matici G, ktera neni popséna, co zna¢i?
2. Na str. 24, rovnice (5.3) dosazujete do rovnice (6.1), to je spravné?

3. Jaky je V43 nazor na moZnou korekci nepfesnosti sledovani trajektorie na zdkladé pridan¢ho
zpétnovazebniho regulatoru (napf. regulator od odchylky trajektorie).
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