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Préce se zabyvé vyuZitim evoluénich principti v problematice bezkolizni navigace mo-
bilntho pozemniho robotu. Jejim hlavnim cilem bylo ovéfeni moznosti automatického
navrhu algoritmt pro bezkolizni{ navigaci mobilnich robotii vyuzivajicich ddlkomérné sen-
zory. Tento problém sestivd z dvou diléich ¢dsti: navigace do cile a vyhyban{ se piekdzkam.
Tyto dvé ¢dsti maji do znaéné miry opaéné cile a také tato prace ukézala, ze je vyhodnéjsi
fesit oba podproblémy separdtneé.

Studentka pracovala aktivné a samostatné, pravidelnd dochdzela na konzultace na
které prichdzela pfipravend a plnila pokyny vedouciho. Samostatné nastudovala prob-
lematiku genetického programovani a v piifpadé nejasnosti pfichazela s dobfe formulo-
vanymi otdzkami. Samostatné pfichdzela s ndvrhy feSeni problémt a dal§imi vylepgenimi
implementovaného algoritmu. Pro implementaci vyuzila knihovnu GA-lib a roboticky
opera¢ni systém ROS. Oba tyto softwareové projekty peclivé prostudovala a detailné
pochopila jejich funkei.

Vlastn{ text prace je psdn anglickym jazykem. Misty se vyskytuji neobratné formulace
a volny slovosled, ktery spise odpovid4 slovanské gramatice. Srozumitelnost price to oviem
vyrazné nesnizuje.

Préce je misty zbytetné struénd a neodrdzi velké mnoZstvi price, kterd byla ve skuteé-
nosti vynalozena. Napfiiklad chybf popis, jak je pfevddén popis algoritmu ve formé genomu
do formy programu, ktery je mozné spustit na redlném robotu.

V textu prace neni obsazeno ovéfeni implementace na redlnych robotech. Tyto testy
probéhly na robotickém systému SyRoTek az po terminu pro odevzdéni prace. Predpoklé-
ddm, Ze je studentka zahrne do své prezentace pii obhajobé préce.

Vsechny cile bakalaiské préce byly splnény a doporucuji hodnotit praci stupném

B velmi dobre.
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Tato prace se zabyva vyuZitim evolu€nich technik pro automaticky névrh kontroleri umoZfiujicich bezkolizni
pohyb autonomniho robotu v prostfedi s pfekazkami. Studentka navrhla a naimplementovala ugici systém
zaloZeny na genetickém programovani a experimentalné ovéfila jeho funkénost v simulaénim prostiedi. Téma
prace je zajimavé a aktudlni, coZ dokldda stéle rostouci po&et vyzkumnych praci s podobnou tématikou.

Prace je tlenéna do &tyf kapitol. Uvodnf kapitola lehce nastifiuje motivaci pro tuto praci. BohuZel je a# piilig
strucnd. Préci by prospélo, kdyby zde studentka uvedla explicitni formulaci fe§eného problému.

Druhd kapitola je vé&novéna popisu gramatického genetického programovéni (GP), které bylo zvoleno pro
implementaci u€iciho systému. Toto je rozumnd volba, protoZe gramatické GP elegantné fesi problém zajisténi
syntaktické validnosti generovanych programd.

V tieti kapitole je popsana bezkontextova gramatika definujici syntaxi vyvijenych program@ pomoci mnotin

Vs

produkénich pravidel a termindinich symbolG. Myslim, Ze pfehledné&jsi by bylo slouéit tabulky 2 a 4 v jednu.

Ctvrtd, nejrozsahlejdi kapitola, popisuje experimenty provedené snavrzenym systémem v simulaénim
prostfedi. Studentka zde zdokumentovala velké mnoZstvi experimentl. T&%i¥tém experimentd bylo testovéni
riznych variant ohodnocovaci funkce, protoze vhodné formulovana ohodnocovaci funkce je pro sprévnou
funkci evolugniho algoritmu velice dilezita. Experimenty jsou dostateéné popsény a je vidét snaha o
srozumitelnou interpretaci dosaZenych vysledki. Na tomto misté oviem musim uvést i svoji velkou vytku
k metodice hodnoceni testovanych parametrl algoritmu. Ztextu plyne, %e studentka provedla vidy pouze
jeden vypocet s danou konfiguraci, na zdkladé kterého vyvozovala zavéry napf. o vhodnosti konkrétni
ohodnocovaci funkce. To je velice nedostate¢ny postup, protoZe Usp&$nost evoluéniho algoritmu musi byt
posuzovana na zdkladé vétsiho poctu opakovanych vypoétd daného experimentu. Na druhou stranu, umim si
predstavit, Ze experimenty byly asové velice naroéné, co byl mozné divod pro takto minimalisticky pojaté
experimenty. Dale mi nenf jasné, na zdkladé éeho byly voleny hodnoty parametru Ngen. Jaky smysl ma napf.
porovnavat uspésnost algoritmu pro Nye,; = 117 a Ny, = 122 v experimentu na strané 16?

K préci nemam po formalni strance ani po strance grafické Gpravy #adné vyhrady. Kladné& hodnotim, %e prace je
psana velmi dobrou angli¢tinou s minimem chyb.

V8echny poZadavky uvedené v zadani byly spinény. Pfedlofenou BP doporuéuji k obhajob& a hodnotim ji
znamkou

B — velmi dobfe.
Do diskuze mam tyto dotazy:

e Jaka selekini metoda byla zvolena pro vybér rodi€i? V popisu implementovaného algoritmu GP
v kapitole 2 jsem tuto informaci nikde nenasel.

e Zodstavce 2.4 plyne, ze evoluni algoritmus pouZzival elitismus, cituji ,The best individual is copied to
the next generation”. Oviem ve viech grafech pribéh aktudini nejlepsi hodnoty v populaci (modré
kFivka) kolisa, namisto toho aby monoténné rostla nebo klesala. Cim si to mam vysvétlit?
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