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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné naroéné
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.
Zadani prace je aktudlni a prfimérené narocné.

SpInéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvéreénd prdce splriuje zaddni. V komentdfi pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

PredloZena prace zadani z vétsi ¢asti splnuje. ReSerse existujicich technik je vsak velmi stru¢na a zaméruje se detailnéji jen
na tzv. Pebble Motion pfristupy, které pracuji se zjednodusenym grafovym modelem problému.

Zvoleny postup rfesSeni ¢astecné vhodny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Student si z existujicich pFistupl pro rozsiteni zvolil algoritmus Push and Rotate. Tento algoritmus ma své vyhody
(Skalovatelnost, silné teoretické garance) a nevyhody (silné predpoklady na model mobility robota, vysledné reseni je
sekvencni). Je Skoda, Ze tyto vlastnosti nejsou v praci diskutovany. Zvoleny algoritmus je relativné komplikovany a je zfejmé,
7e student stravil zna¢nou &ast asu jeho implementaci. Casti prace, které popisuji adaptaci algoritmu P&R pro rozifenou
formulaci problému jsou velmi strucné a neobsahuji analyzu vlastnosti navrzeného rozsifeni. Prace obsahuje experimentalni
Cast, kde autor méfi vykon algoritmu na mapach, které se bézné pro porovnavani algoritma tohoto typu pouzivaji. Zde mi
neni jasné jaka je pridana hodnota téchto experimentl vezmeme-li v vahu, Ze mnohem rozsahlejsi experimentalni analyza
na typové podobnych mapach bylo provedena jiz v ramci ¢lanku [1]. Naopak bych ¢ekal, Ze se autor zaméri na
experimentalni analyzu navrieného rozsifeni algoritmu.

[1] Wilde, B. de, Adriaan W. Ter Mors, and Cees Witteveen. "Push and rotate: a complete multi-agent pathfinding
algorithm." Journal of Artificial Intelligence Research (2014): 443-492.,

Odborna uroven D - uspokojivé

Posudte uroveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladd a dat
ziskanych z praxe.

Autor prokazal schopnost nastudovat si z literatury a naimplementovat relativné komplikovany algoritmus pro koordinaci
pohybu agenti na grafu a ovérit funkénost implementace a rozsifeni algoritmu na nékolika testovacich mapach.

BohuZel prace obsahuje malo plvodnich vyzkumnych vysledk(. Reserse existujicich technik je velmi povrchni — ¢ekal bych
diskuzi o komplexité jednotlivych variant problému a kategorizaci existujicich pFistupl. Autor sice navrhuje vlastni rozsiteni,
vlastnosti navrZeného rozsiteni ale nejsou rigordzné zanalyzovany a Ctendr se tedy nedozvi, zda si navrZené reSeni zachovava
kompletnost, Ci jaky je vykon navrieného algoritmu v porovnani s jinymi pfistupy.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace D - uspokojivé

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpis obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Formalni Uroven prace je spiSe podprimérna. Autor pouziva nepfesné ¢i matouci vyjadiovani, které znesnadnuje pochopeni
vysledka prace.
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Namatkou:

e Redeny problém neni dobfe zadefinovany. Zadanym cilem prace je roziiteni vybraného algoritmu tak, aby
podporoval rizné omezeni na vysledné trajektorie pro rGzné typy robotd. V kapitole 2 “Problem description” viak
nejsou tyto omezeni viilbec zminény.

e Zkracené tvary, napt. “Let’s call”, “Let’s formulate”, jsou neformalni a proto nevhodné pro pouziti v odborném
textu.

e ”lItis expected that the number of free space in the graph is much higher than the number of agents.” (Chapter 2,
par. 3) -- Tato véta je nejasna -- proc je free space pocitatelny? Pfedpoklddam, Ze autor chtél fict: “... the number of
vertices in the graph is much higher than the number of agents...”. Pak ale nerozumim tomu, pro¢ si tento
pfedpoklad autor klade, kdyz algoritmus P&R je kompletni za mnohem slab3ich podminek -- konkrétné staci, aby
graf mél alespon n+2 vrchol(, kde n je pocet agent(.

e “The nodes represent the important places in the warehouse, for example picking station or storage.” -- To typicky
neni pravda, tento graf vétSinou modeluje topologii/prichodnost volného prostoru a vétsina z vrcholll tedy bude ve
vysledné cesté reprezentovat waypointy mezi startem a cilem.

e “..an algorithm for moving 4n”*2 moving objects on n x n mesh ... ” -- To znamena, Ze na jednom vrcholu mlze byt
vic neZ jeden robot. To model pouzivany v praci neumoznuje - bylo by vhodné vysvétlit, jak se citovany zdroj
vztahuje k modelu, ktery je pouzit v praci.

Vybér zdroju, korektnost citaci E - dostatecné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivdni studijnich materidalt k feseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky rddné odliseny od
vlastnich vysledku a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Prace obsahuje 17 citaci, z toho je ale jen 7 odkazuje na konferencni ¢i ¢asopisecké védecké ¢lanky. Zbytek jsou pfevainé
odkazy do Wikipedie (3x) (!) a do dokumentace knihovy Boost (4x).

Prace nevhodné cituje rozsifovany algoritmus: 1) V kapitole 3 se autor zminuje, Ze algoritmus byl prezentovan v PhD tezi a to
stejné se uvadi i v referenci [3]. Ve skutecnosti je algoritmus vysledkem diplomové (MSc / Master of science) prace
odevzdané v roce 2012. 2) Algoritmus byl poté publikovan v rozsahlém recenzovaném ¢lanku v ¢asopise JAIR (publikovano
10/2014) a bylo by tedy vhodnéjsi citovat tento ¢lanek.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledk( zdvérecné prdce, napfr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného rfeseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zru¢nosti apod.
Pfilohou a hlavnim vystupem prace je implementace algoritmu P&R v jazyce C++. Zdrojovy kdd plisobi kvalitné. Program se
mi podafilo preloZit o Uspésné otestovat.

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

PredloZena prace popisuje implementaci relativné komplikovaného algoritmu Push and Rotate pro multi-
robotické planovani na grafech (pebble motion problem). Autor rozsSifuje zminény algoritmus tak, aby umoznoval
planovat pro dva typy robot( (robot prevazejici skladovou skFifi / prazdny robot). Implementace rozsitené verze
algoritmu plsobni dostatec¢né kvalitné a je funkéni. Vyzkumné vysledky prace jsou vsak velmi omezené --
vlastnosti navrzeného rozsiteni nejsou diskutovany a experimentalni evaluace navrzeného rozsifeni se omezuje
jen na jeden scénar a nesnaZi se otestovat jeho limity ¢i ho porovnat s jinymi pfistupy. Prace ma formalni
nedokonalosti popsané vyse.
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PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném D - uspokojivé.
Otdazky:
1. Mizete okomentovat vlastnosti vaseho rozsifeni? Zachovava kompletnost?

2. UvaZoval jste o tom zkontaktovat plvodni autory algoritmu P&R a zdrojovy kdd si od nich pro potreby
rozsifeni vyzadat?

Datum: 5.6.2016 Podpis:
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