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Tématem prace je planovani cest pro neholonomni vozidlo s uvazovanim vice cili. Jedna se o velmi slozitou
tlohu, nebot kromé nalezeni poradi navstiveni cilii je tfeba respektovat i pohybové omezeni robotu. V praci jsou
uvazovany obecné cile reprezentované polygonalnimi regiony, coz ¢ini tlohu jesté komplikovangjsi, nebot je tfeba
pro kazdy region urcit misto, které musi byt robotem navstiveno.

V prvnich tfech kapitoldch je popsan hlavni studovany problém (DTSPN) a taktéz jsou zminény pfidruzené
problémy, které lze vyuzit pfi feseni DTSPN, jako jsou TSP (a jeho varianty ATSP, GTSP, ETSP, TSPN) ¢i ulohy
hledéni cest pro Dubinsovo vozitko (DTSP, DTSPN, DTP). Dale jsou zde popsiny vybrané metody pro feSeni
téchto problémi spolu s odkazy na literaturu. Z textu je patrné, Ze diplomant mé velmi dobry prehled v dané
problematice. Prilisné pouzivani zkratek a popisy metod, které k vlastnimu feSeni nejsou pouzity, vSak ¢ini nékteré
casti textu neprehledné. Prikladem je sekce 2.2, ktera popisuje nékolik metod pro feSeni TSP problémt. Vzhledem
k tomu, Zze TSP neni hlavnim pfedmétem zajmu préace a navic je pouzivano jako black-box (realizovany solverem
Concorde), slo by tuto sekci vynechat. :

Ackoliv tivodni tfi kapitoly dobre popisuji danou problematiku, hlavni pfinost studenta neni zfejmy. To je vSak
dobfe popsano v Sesté kapitole. Myslim, ze obrazek 6.3 zcela vystihuje navrzeny postup a mohl by byt zminén jiz
v tvodni kapitole, spolu s vhodnym motivaénym obrazkem, ktery by znazornil vyznam zkratek.

Novy algoritmus pro hledani cest v dohledovych misich je predstaven v ¢éasti 6. Je zalozen na myslence rozd€lit
ulohu na hledéni pofadi navstiveni regionti (zde feSeno jako ETSP), a konstrukei cest s vyuzitim Dubinsovych
krivek pro dané poradi regionii. Pro hledédni cest je navrzena nova optimalizacni metoda LIO, ktera je velmi dobfe
popséana. V kapitole 7 je navrzena metoda LIO je spolu s dalSimi state-of-the-art metodami experimentalné ovéfena
na celé fadé problémi. Experimenty jsou provedeny na ndhodné vytvorenych prostiedich. Vysledky experimenti
jasné ukazuji vyhody navrzeného feseni.

Drobné pfipominky a otazky:

e V sekei 2.2.6 je odkaz na sekci 5.3, ve které ma byt popis Noon-bean algoritmu. Ten je vSak popsén v Sekci
5.2 (a na obréazku 5.3).

e Barvy pouZité pro visualizaci prekazek/regioni jsou zavadéjici, nebot hnédd barva je pouzita jak pro hranice
mapy (tudiz jako prekazka), tak pro regiony, které je nutné navstivit. Prekazky jsou zcela necekané vybarveny
zelené (obrazky v kapitole 8).

e Jaky je rozdil mezi £ a £, v rovnici 3.17

e Jak je zohlednéna velikost regioni pfi optimalizaci v LIO algoritmu? Je parametr TOLERANCE v Algoritmech
2 a 3 (str. 34-35) stejny pro vSechny regiony? Pokud ano, mohla by optimalizace byt déle vylepSena nastavenim
TOLERANCE tak, aby pro vétsi region bylo vykouseno vice hodnot «; (Algoritmus 3)7

Vzhledem k vysoké néaro¢nosti tématu a jeho propojeni s jinymi tlohami operac¢niho vyzkumu a robotiky je
jasné, ze student musel nastudovat velké mnozstvi algoritmi. Chapu tedy snahu co nejvice z téchto znalosti popsat
v prvnich tfech kapitolach. Vycet metod pouzity pfi v experimentalni ¢asti je ictyhodny a jejich naprogramovani
¢i propojeni s podptrnymi knihovnami (napf. se solverem Concorde) jisté zabralo spoustu ¢asu. I pfes obcasné
chybicky v gramatice (pozor na then/than!) je text napsan velmi dobfe.

Diplomovou préaci hodnotim znamkou A — vyborné.
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