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Obsahové zpracovani

Diplomova prace je rozdélena na 2 ¢asti o celkové 9 kapitolach (véetn€ zavéru). Prvni
cast prace se zabyva ivodem do feSené¢ho problému planovani cest pro vice robotl a jeho
state-of-the-art metod. Autor dale v nasledujicich kapitolach prvni asti zbézné€ popisuje svou
piedchozi préci, na kterou navazuje s navrzenym MCARP algoritmem, ktery pro pteplanovani
roboti zuzitkovava informaci z jejich predchozich pland. Tento algoritmus je v této ¢asti prace
diisledné popsan ve vSech navrZenych variantach spolu s nutnymi podplirnymi datovymi
strukturami. Obzvlasté ocenuji 4. kapitolu, ve které autor diikladné experimentalné otestoval
vSechny variace algoritmu a odtivodnil ze ziskanych vysledki vybér nejlepSich variant.

Druha ¢ast prace se zabyva popisem systému pro simulaci robotického skladu a
zaclenénim ¢lovéka do procesu skladu bez nutnosti pferuseni prace robotl pro zajisténi
bezpecnosti. V kapitolach této ¢asti autor popisuje funkci jednotlivych komponent systému a
naslednou integraci ¢lovéka, spolu s experimentalnim vyhodnocenim vlivii pohybujiciho se
cloveka na ¢as doruceni zasilek roboty. V této ¢asti obzvlasteé ocenuji zminéné vyhodnoceni

vlivu €loveka na provoz skladu, ale také popis laboratorniho demonstratoru robotického skladu,



ktery autor vyvinul ve spolupréci s dal$imi studenty pro demonstraci funk¢nosti navrzeného
systému.

Gramatické, stylistické a formalni naleZitosti

Prace je na vysoké gramatické a stylistické irovni a obsahuje vSechny formalni
nalezitosti. Pouze ziidka se v ni vyskytuji pteklepy ve slovech.

Uroven zpracovani prace

Prace je prehledné zpracovana a jednotlivé kapitoly do sebe srozumitelné zapadaji. Navrzené
algoritmy jsou detailné popsany, vysvétleny a doplnény o ptipadné doplnény o pseudokod.
Pouze jeden pseudokod (Algorithm 2) neni plné srozumitelny. Dale také vétSina graft s vysledky
v 4. kapitole neni v ti§téné verzi prace pln¢ Citelna z diivodu velikosti grafu a legendy, ale také
kvuli volb¢ barev pro jednotlivé verze algoritmil.

Prehled dostupné literaturv a relevantnich zdroju

Prace cerpa z celkem 26 zdroji, vEetné 3 auto-citaci. VSechny uvedené zdroje jsou aktudlni a
relevantni pro feSeny problém.

Naplnéni cili prace

Cilem diplomové¢ prace bylo sezndmit se s nejnovejSimi poznatky z oblasti planovani cest pro
tym robotl se zaméfenim na pouziti v robotickém skladu a pro ptipad kdy je potteba roboty z
n¢jakého diivodu preplanovévat. Dalsim cilem bylo také navrhnout a implementovat systém pro
fizeni skupiny robotd v robotickém skladu, spolu s nastroji pro testovani a vyhodnocovani
daného systému. Dal$im krokem zadani bylo rozsifeni systému o moznost planovani pro ¢loveka

pohybujiciho se skladem.



Vsechny cile prace byly splnény. Z obdrzenych vysledk je jasn€ patrné, které verze navrzeno
algoritmu mohou byt piipadné pouzity v praxi a také jak pritomnost ¢lovéka ovliviiuje funkénost
robotického skladu.

Dotazy k obhajobé na diplomanta

1. Byla pro vypocet vzdalenostni matice pro Ucely heuristiky pouzita pouze vzdalenost cile
nebo i ¢as potiebny pro rotaci robota?

2. Vidite n¢jaké prekazky pti implementaci z vysledkl nejlepsi verze algoritmu MCARP do
navrzeného simula¢niho systému?

Celkové zhodnoceni diplomové prace

Student vypracovanim této diplomové prace ziskal poznatky, které je dal schopen rozvijet.
Oceniuji detailni rozbor a diskuzi nad obdrZzenymi experimentalnimi vysledky vSech
navrhovanych verzi algoritmu, spolu s doporucenim, které¢ verze jsou nejvhodnéjsi pro danou
aplikaci. Student timto prokazal hlubsi znalost problematiky. Prace spliiuje vSechny cile a
obsahové i1 formalni naroky zavérecné prace.

Diplomovou praci doporucuji k obhajob¢ a navrhuji hodnoceni A - vyborné
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