Posudek vedouciho bakalafské préace

Téma: Forming of modular robot organisms from a swarm of robotic modules
Student: Jifi Neliba

Tématem bakalaiské prace je formovéni robotické organismu z modularnich robotd. Ukolem
studenta bylo implementovat jednu state-of-the-art metodu pro distribuované formovéni orga-
nismu (DAM) a vytvofit jeji alternativu zaloZenou informovaném prohledavani stavového pro-
storu. S témito tkoly se student vypofadal dobfe a dokonce navrhl Gpravu DAM tak, aby formo-
vani probihalo rychleji. Prace byla inspirovéna redlnymi roboty vyvinutymi v evropském projektu
Symbrion, avSak pro dely simulaci byly pouZity jen jejich zjednoduSené modely. Student se tedy
kromé programovani zminénych metod musel vypofddat i vivojem vlastniho — byt zjednoduse-
ného — simuldtoru. BohuZel, implementace simulétoru zabrala dost ¢asu, kterj pak chybé&l pfi
piipravé a zpracovani experimentii. Provedené experimenty sice ukazuji vikonnost obou metod
pro riizné typy robotil, aviak vzédjemné porovnani obou algoritmi by mohlo byt provedeno lépe.

Jako vedouci préace oceriuji, Ze student byl vZdy perfektné pfipraven na konzultaci. Mohu ¥ici,
zZe k praci pfistupoval aktivng. TaktéZ ocetiuji, Ze text prace byl vypracovan v anglickém jazyce,
byt je v textu fada gramatickych chyb a kostrbatych vét. Nicméné, student prokézal schopnost
nastudovat novou problematiku, implementovat nezndmé metody a provést jejich experiment4lni
oveieni.

Préci doporucuji k obhajobé a hodnotim znamkou

C — dobre
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Posudek oponenta bakalarské prace

Autor: Jifi Neliba
Nazev: Forming of modular robotic organisms from a swarm of robotic modules
Oponent: Ing. Jan Cerny

Cilem bakalarské prace Jifiho Neliby bylo seznamit se s tilohou rekonfigurace
modulérnich robotl platformy SYMBRION/REPLICATOR a implementovat réizné
algoritmy pro formovani robotickych organismd z roje robotd.

V Gvodu prace je popséno nékolik robotickych platforem vhodnych pro formovani
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SIMBRION/REPLICATOR a roboti na kterych probihaly dalsi experimenty.

V dalsi kapitole autor detailn& popisuje algoritmy pouZivané pro formovani robotickych
organismll z jednotlivych modulii. Jedn4 se o algoritmus A* a DAM (Distributed
Autonomous Morphogenesis)

Nasleduijici kapitola popisuje experimenty, implementaci algoritmd a vysledky.

K praci mam nasledujici vyhrady:

1) V Gvodu autor pouZiva dva rlizné citaénf styly, dale v praci se jiZ tento problém
neobjevuje.

2) Porovnani obou algoritmi je velice neprehledné, vysledky jsou popsany ve dvou
riznych kapitolach a nikde neni Zadny spole&ny graf ani tabulka.

Prace je dostatecné rozsahld a je psana anglicky. BohuZel obsahuje mnoZstvi preklep(i
a chyb které zhor3uji itelnost.

K praci mam dopliiujici otazky:

Byly pouZité algoritmy testovany na reélnych robotech, nebo pouze v simulaci?

K projektu SYMBRION/REPLICATOR existuji minimalné dva dostupné simulatory, podle
pfiloZenych zdrojovych kédl ale autor implementoval viastni simulator. Pro& nebylo
moZné pouZit néktery existujicich simulator(i?

| pfes vySe uvedené nedostatky povaZuiji praci za zdafilou a doporuéuji k obhajobs.
Hodnotim zndmkou: C - dobfe
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