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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocné;si

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Zadani bakalarské prace odpovidda mensimu vyzkumnému projektu. VyZzadovalo nastudovani nové literatury v oblasti
koordinace pohybu na grafu, pochopeni a artikulace hlavnich vyhod a omezeni téchto metod. Student mél dale za ukol
navrhnout zanalyzovat, zda jsou metody pro planovani na grafu pouzitelné i pro obecnéjsi planovani mimo grafy a
navrhnout postup, ktery umoZzni tyto algoritmy vyuZit v novém kontextu.

SpInéni zadani spinéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvazZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Student splnil zadani bez vyhrad.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své reseni priibézné konzultoval a zda
byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prdce.

Student pfistupoval k fe$eni prace aktivné a pravidelné se dostavoval na konzultace. Cést vysledkd prace vznikla béhem
konzultaci, ¢ast vytvofil student naprosto samostatné.

Odborna uroven A - vyborné

Posudte troven odbornosti zavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat
ziskanych z praxe.

Student se zorientoval v rozsahlém védeckém ¢&lanku a pochopil principy fungovani relativné komplikovaného algoritmu
Push&Rotate. Nasledné tento algoritmus samostatné naimplementoval. Samostatné navrhl algoritmus pro vytvoreni vhodné
diskretizace a algoritmus umoZznujici paralelizovat sekvenci pohyb( vracenych algoritmem.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C - dobfe

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Prace je dobre strukturovana. Bohuzel prace misty obsahuje formulace, které jsou krkolomné ¢i nepresné a obcas se
objevuji preklepy -- avSak v mite, ktera je u bakalarskych praci bézna.

Nékteré Casti algoritmu jsou vysvétleny pfilis neformalné, napt. expanze v algoritmu 3.

Student bohuzel opomnél uvést jednotky u grafd v kapitole 7.

Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidli k Feseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.
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| Price vhodnym zpUsobem cituje pouZitou literaturu.

Dal$i komentaFe a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledku zdavérecné prdce, napr. k trovni teoretickych vysledku, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplim, experimentdini zru¢nosti apod.
Tato prace nabizi odpovéd na jednou z duleZitych latentnich otazek v oblasti multi-agentniho planovéni pohybu -- ukazuje
do jaké miry jsou vysledky komunity zabyvajici se planovanim ve zjednodusené grafové formulaci problému zvané ,pebble-
motion” pouZitelné pro koordinaci redlnych robot(i. Dosazené teoretické i experimentéini vysledky planujeme zpracovat ve
formé ¢lanku a prihlasit k publikaci na nékteré z prestiZnich robotickych ¢i Al konferenci. Implementace algoritmu Push &
Rotate bude dostupna jako open-source soucast toolkitu deconflictiontools.

IIl. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Student béhem diplomové prace nastudoval a samostatné naimplementoval relativné komplikovany algoritmus
Push & Rotate pro multi-agentni planovani pohybu na grafech ve formulaci pebble-motion. Nadsledné navrhl
rozsireni tohoto algoritmu, které umoznuje algoritmus pouzit v obecnéjsi, roboticky motivované formulaci.
Student ukazal, za jakych podminek Ize navrzeny algoritmus pouzit pro koordinaci v multi-robotickém tymu a
experimentalné analyzoval hlavni vyhody (nizka ¢asova ndrocnost) a nevyhody (nizka kvalita) tohoto pfistupu.
Vysledky této prace maji potencial vzbudit zajem v komunité vyzkumnikd zabyvajicich se multi-agentnim
planovanim pohybu a radi bychom je opublikovali. Pfes nékteré jazykové a formalni nedostatky proto hodnotim
praci jako vybornou.

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Datum: 3.6.2015 Podpis:
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