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Cilem posuzované prace bylo implementovat a experimentalné¢ porovnat strategie pruzkumu
neznamého prostiedi mobilnim robotem. Text prace se skldda (kromé tivodu a zavéru) ze tii
kapitol, které postupné popisuji definici feSeného problému explorace, vybrané exploracni
strategie a provedené experimenty.

Zvolené déleni na kapitoly, respektive jejich obsah mi pfijde nestastny. V kapitole ,,Problem
definition” bych o¢ekaval zejména precizni popis feSeného problému (ten je jiz pomérné zdafile
popsan v uvodu) a popis jednotlivych podproblém, které je nutné v tloze explorace fesit. Misto
toho student velmi obecné popisuje:

- lokalizaci (s tim, Ze v praci se ji dale zabyvat nebudeme), pficemZ nezmifiuje metody zalozené
na zpracovani informaci z dalkomérnych senzord, které jsou pro exploraci vhodnéjsi nez
studentem zminované metody.

- senzory: op¢t velice obecny popis, ¢ast o pouzitém senzoru je jiz na piedchozi strance. Uvital
bych napt. popis modelu senzoru, ktery je pouze zminén.

- model prostfedi. Na tomto misté¢ bych oc¢ekaval zejména podrobny popis miizky obsazenosti
(tak, jak je ucinéno v kapitole 2.0.1). Véta ,, Type of representation is chosen with regard to the
computational complexity of finding the relative positions of two geometric entities.” by
zaslouzila rozvést. Krom¢e toho rovnéz zalezi na pozadované pfesnosti mapy, feSené tloze a
algoritmech (napf. planovacich), které nad mapou pracuji .

- navigace. Tuto kapitolu bych rozdélil na planovani a fizeni (zvlast pokud se s fizenim
experimentuje v kapitole 3.4). Kromé toho v této kapitole chybi popis problému, jak vybrat
nasledujici cil.

V kapitole 2 bych uvital vétsi mnozstvi detailt. Napf. na prvni pohled neni ziejmé, jak souvisi
vzorec (2.1) z Bayesovym vzorecem, na ktery se odvolava posledni véta kapitoly 1.3. Popis
senzorického modelu ,,we cannot add 0%/100% but something about 40%/90% depending on the
particular senzor* mi pfijde nedostate¢ny a matouci. Neni jasné, jak se ,,nafouknou‘ prekazky v
miizce obsazenosti (viz konec kap. 2.0.1). To, ze se nejprve miizka prahuje, se Ctenai dozvi
pozdéji.

Ackoliv je hlavni myslenka popisovanych algoritmil dobie vystizena, uvital bych vétsi stupen
detailu, prip. prezentaci pseudokodu. Neni mi rovnéz ziejmy smysl kapitoly 2.4 popisujici
metodu MinPos pro vice robotli, kdyz jinak zbytek prace se soustfed’'uje na exploraci jednim
robotem.

Ocefiuji velké mnoZstvi provedenych experimenti, které jsem popsany v kapitole 3. Skoda opét,
ze chybi popis pouzitého ramce, ktery je pouze citovan.

Na predlozené praci ocenuji zejména realizaci experimentti a prezentaci jejich vysledki. Ackoliv
text prace trpi strucnosti, je zfejmé, ze student splnil zadani a odvedl pozadované penzum prace,
proto doporucuji hodnotit praci stupném

C - dobre.
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