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Diplomovéa praca Be. Vojtécha Spurného sa zaoberd metédami planovania tra-
jektorii a riadenia heterogénnych robotickych formécii. Téma, ktorou sa praca zao-
bera, je vysoko aktualna — viac nez polovica citacii odkazuje na prace publikované
v poslednych piatich rokoch.

Préca je pisana v anglickom jazyku a po gramatickej stranke sa v nej nachadza
len malé mnozstvo chyb/preklepov. Po stylistickej a textovej stranke je préca na
obstojnej trovni — ¢lenenie préace je veelku prehladné a jednotlivé kapitoly na seba
nadvéazuji. Mam drobnd vyhradu k nazvu kapitoly 4, “Implementation details” —
po obecnej kapitole “Preliminaries” pdosobi tento nazov prilis konkrétne a mozno by
sa viac hodil ndzov “Optimization of Trajectory Planning”, pripadne “Trajectory
Planning”. Grafickd dprava textu je tihladnd s malymi nedostatkami. Rovnice 5 a
10 su horsie ¢itatelné a pomohlo by im iné odsadenie. Na niektorych miestach text
presahuje okraj strany (strana 11, 50) a miestami nie su citdcie oddelené medzerou
od predchadzajiceho slova. V texte sa objavuje premenna ¢, ktord je na niekolkych
miestach namiesto gréckym znakom uvadzana doslova ako phi. Do popisu algoritmu
1 (algoritmus RRT) sa dostala veta, ktora sposobila rozhddzanie odsadenia popisu
algoritmu a do popisu v pseudokdde nepatri.

Co sa tyka obsahovej stranky textu diplomovej prace, tu mam niekolko véznejsich
vyhrad. Jednym z klti¢ovych pojmov préce je MPC (model predictive control), preto
by si tento pojem zaslizil podrobnejsi popis a rozhodne by bolo Ziaduce uviest
citdciu na literatiru, ktora sa tomuto pojmu podrobne venuje. Rovnako sa pristu-
puje aj k pojmu SQP (sequential quadratic programming). V tivode podkapitoly
5.1 sa spomina, Ze je to metéda na hladanie riesenia urcitej triedy optimaliza¢nych
problémov a Ze je zobecnenim Newtonovej metédy. Ked'ze vyznamna ¢ast diplo-
movej prace je venovana inicializacii SQP a eliminacii uré¢itych jej nedostatkov, je
ziaduce uviest podrobnejsi tivod do problematiky sekvenéného programovania, vy-
svetlit, z ¢oho nedostatky tejto metédy plyni, a ozrejmit tak motivaciu pre inicia-
liz4ciu. Praca opit neobsahuje Ziadnu citdciu na literatiru tykajicu sa SQP alebo
Newtonovej optimalizacnej metédy. Dalsiu vyhradu mam k zéverecnej kapitole. V
nej sa objavuju citdcie prac ostatnych ¢lenov vyskumnej skupiny Multi-robot Sys-
tems Group (citdcie 12, 14, 18 — 22) bez vysvetlenia vztahu k diplomovej préci. Bez



ozrejmenia stvisu s diplomovou pracou by sa takéto citdcie nemali uvadzat resp.
namiesto v zhrnuti diplomovej prace by mali byt tieto citdcie uvedené v tivodnej
kapitole ako pripadna motivacia.

Po odbornej stranke zvolil diplomant spravny postup, ¢o dokazuji aj dosiahnuté
vysledky, a praca tak moze byt prinosnd a vyuZzitelna pre d'alsi vyskum. Prica vsak
obsahuje pomerne velké mnozstvo mensich ¢ vacsich formdlnych nedostatkov. V
zavere kapitoly 3 sa uvadza, ze planovaci horizont je (tg+ NAt, to+ (N +M)At). To
plati v pripade, Ze sa pouzije konstantna vzorkovacia periéda At. Ked'ze konstantnd
vzorkovacia periéda sa pouziva iba pocas riadiaceho horizontu a pocas planovacieho
horizontu je naopak vzorkovanie jednym z optimalizovanych vektorov, tato for-
mulécia plénovacieho horizontu je nespravna. Dalej vo formulécii prislusného op-
timaliza¢ného problému chyba obmedzenie na nezdpornost optimalizovanych vzor-
kovacich peridd, At(k) > 0. Najvaznejsie nedostatky obsahuje popis jednotlivych
algoritmov v pseudokéde (kapitola 5). Niektoré metédy (Steer, ComputeTrajectory,
CollisionFree, ...) nie st v texte popisané a preto su ¢asti poskytnutych algoritmov
hmlisté a nejasné. U vacsiny algoritmov nie st niektoré parametre spravne zavedené.
V algoritmoch 1 a 5 chybaji medzi vstupnymi parametrami goal, ErrorTolerance,
Cfree, v algoritmoch 4 a 5 este tiez GoalSamplingProbability, v algoritmoch 6 a 7
chyba ako vstupny parameter N, v algoritme 6 d'alej chybaji medzi vstupmi ¢ y
a tg a7, v metéde CollisionFree ako vstup chyba C,ps resp. Cpree, atd. Metéda Nea-
restVertex voland v algoritme 3 méa ako vstupny parameter goal, ale goal nie je
vstupom do algoritmu 3 ani sa v fiom nevytvori. Tieto a d'alsie nedostatky znizuju
kvalitu vypracovanej diplomovej prace.

K praci mam nasledujice poznamky /otézky:

e tabulky 7 — 9 uvadzaji vzdialenosti s presnostou na 4 desatinné miesta. To je
mimo moznosti beznych senzorov a realistickejsie je uvazovat presnost v mm
resp. cm.

e ako boli v simulacidch zvolené parametre r4 a 7,7 Bez ich znalosti nemaju
tabulky 7 a 8 dostatoéni vypovedaciu hodnotu.

e zivislost priemernej doby vypoctu (tabulka 9) na ¢ as je silne nemonoténna —
¢im si to diplomant vysvetluje?

e preco mé metdda Steer v algoritme 6 jeden vstupny parameter a v algoritme
2 nem4 ziaden?

Préca je (¢o sa tyka ucelenosti) kompletna a ked'Ze vsetky body zadania boli spl-
nené, doporucujem pracu k obhajobe. Hoci mnozstvo odvedenej prace je nesporne
velké a prezentované vysledky demonstruji funkénost rieSenia, kvoli zmienenym ne-
dostatkom navrhujem hodnotenie B - vel'mi dobre.
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