Oponentsky posudek

diplomové prace pana Bc. Michala Sekerky
s ndzvem

Systém pro planovani slozitéjsich parkovacich manévru
vypracované na Fakulté strojni CVUT v Praze v roce 2018

Diplomova prace pana Michala Sekerky se zabyva navrhem parkovaci trajektorie automobilu, a to jak
pro podélné, tak pricné parkovani. V praci je feSen analyticky a numericky vypocet. Pfidana je také
optimalizace na zakladé GA. Prace ma 72 Cislovanych stran véetné pfiloh, je v ni 49 obrazk( a 13 tabulek.
Dale je k ni pfiloZzen datovy nosi¢ s programy a digitalni verzi prace.

Text prace je ¢lenén na Uvod, Sest kapitol, zavér a seznam pouZitych zdrojli. Nakonec je pfipojen
stru¢ny obsah prilozeného média.

V Uvodu se Ctendr sezndmi s motivaci prace, na coZ navazuji cile prace vytycené v zadani. Prvni
kapitola se vénuje prehledu problematiky, jak je v soucasné dobé feSena. Druha kapitola je zaméfena na
sestaveni simula¢niho modelu vozidla pouZitého pfi pldnovani trajektorie a ovéfovani vyvinutych
postupl. Treti kapitola obsahuje navrh analytického vypoctu trajektorie parkovaciho manévru. Ve ctvrté
kapitole je zpracovdna kolize s prekazkami, coZ ovliviiuje ndvrh parkovaci trajektorie. V paté kapitole je navrh
jiné metody ziskani parkovaci trajektorie, a to vypocty zaloZzenymi na lokdlni a globalni optimalizaci.
V posledni kapitole jsou pak navriené metody ziskani parkovaci trajektorie porovnany na rlznych
simulaénich ulohach, zejména z hlediska pouZitelnosti v parkovacim asistentu. V zdvéru jsou pak shrnuty
poznatky pfi rlznych pfistupech hledani optimalni trajektorie a navrZena doporuceni vedouci k vylepseni
vlastnosti algoritmu.

Prace je napsdna prehledné, logicky ¢lenéna a je dostate¢né doplnéna ilustracemi. V praci jsou
odvozeny originalni postupy a ovérena jejich platnost na zakladé simulaci. Prace je ve slovenském jazyce,
proto nemohu kvalifikované posoudit gramatickou spravnost textu. Po procteni prace se vsak jevi jako

v eV

Pfipominky:
e Nastr. 18 by bylo lepsi pouzit v obrazcich kvalitnéjsi provedeni schémat (jiny format exportu)
e O GA by bylo vhodnéjsi hovofit jako o metodach evolucnich, nikoli numerickych

Prosim o zodpovézeni nasledujicich dotazu:

e Jakého Casu prinavrhu parkovaci trajektorie by bylo dobré dosahnout, aby bylo mozné algoritmus
pouzit v redlném parkovacim asistentu?

e Vprdaci je vychozi a koncova poloha automobilu pfedem definovana. Nebylo by vhodnéjsi
nezaddvat koncovou orientaci automobilu, ale pfedem provést analyzu, zda zaparkovat
doprfednym pohybem ¢i couvanim? Ktery zplsob bude vyhodnéjsi z hlediska poctu pohyb( i
jednodussi trajektorie?

PfedloZend prace pana Bc. Michala Sekerky splnila vytycené cile a doporuduji ji k obhajobé. Po
zodpovézeni vySe uvedenych dotazl navrhuji hodnoceni klasifikacnim stupném A — vyborné.
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