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Tématem diplomové prace pana Bc. Michala Sekerky byla pfiprava systému pro planovani trajektorie slozitéjsich
parkovacich manévri v situaci, kdy je k dispozici mapa okoli vozidla se zakreslenymi pfekazkami. Vytvoreny systém
je zaloZzen na kombinaci globdlnich a lokdlnich optimalizacnich metod a umoziuje nalézt nejen trajektorii pro
podélné a kolmé parkovani, ale obecné pro libovolné zadanou pocatecni a koncovou polohu vozidla. V planovadi je
samoziejmé zahrnuta kontrola kolizi s pfekazkami tak, aby nalezenad trajektorie byla bezkolizni.

Vv

fadu existujicich feseni a navrhl vlastni systém, ktery zpracoval v prostiedi Matlab. Re$eni jednodusgich CSC (circle
— straight - circle) manévrli se mu podafilo popsat dokonce analyticky. Pro sloZitéjsich manévry zahrnujici
opakované pojizdéni vpred a vzad naprogramoval vlastni globdlni optimalizacni feSi¢ zaloZzeny na genetickych
algoritmech, ktery dale vylepsSil o zptesiovaci lokalni optimalizaci nalezeného feseni. Dokazal vhodné skloubit
znalosti ziskané béhem studia s informacemi z reserse stavajicich systéma.

Z pozice vedouciho ocenuji zna¢nou samostatnost pfi reSeni i psani prace a také, myslim, velice prehledné
zpracovani. Vytvoreny systém planovani trajektorie dlleZitou soucasti probihajiciho vyzkumného projektu na
odboru mechaniky.

Celkoveé si myslim, Ze prace dobfe pokryva stanovené zadani a splfiuje pozadavky na diplomovou préci kladené.
Praci doporucuji k obhajobé a navrhuiji jeji hodnoceni klasifika¢nim stupném:

,»A—vyborné”“.

V Praze dne 23. srpna 2018

Ing. Petr Benes, Ph.D.
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