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Prosim vypliite hodnoceni kiizkem u kazdého kritéria. Hodnoceni OK oznacuje praci, kterd
kritérium vhodnym zptsobem spliiuje. Hodnoceni lepsi a horsi oznacuji splnéni nad a pod
ramec obvykly pro bakalafskou praci, hodnoceni nevyhovuje oznacuje praci, kterd by neméla
byt obhéjena. Hodnoceni v ptipad€ potieby dopliite komentafem. Komentat prosim dopliite
vSude, kde je hodnoceni jiné nez OK.

K celé praci lepsi OK horS§i nevyhovuje
Obtiznost zadani O [ 0
Splnéni zadani ] [ (]
Rozsah pI'éCC ... textova i implementacni ¢ast, zohlednéni narocnosti ] ] ]

Komentat Autor prace navrhl a implementoval systém, ktery umoznuje uzivateli vytvofit
instanci multi-agentniho hledani cest (MAPF), instanci vyfesit, simulovat nalezené feSeni a
exportovat feseni do robotti Ozobot. Vystupem jsou dva propojené systémy - okénkova
aplikace, ktera se stara o vizualizaci, a solver implementovany v jazyce Picat, ktery fesi
definovany problém. Resenym problémem je team MAPF (na rozdil od klasického MAPF
nezalezi na tom, do kterého cile konkrétni agent dorazi v rdmci definované podskupiny).
Tento problém je pomoci Picatu automaticky piekladan a feSen pomoci SAT. Tento piistup
feSeni zatim nebyl v literatui'e prezentovan, a tedy uz to je zajimavym vystupem.
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Textova ¢ast prace lepsi OK horS§i nevyhovuje
Formalni l'lprava ... jazykova uroven, typograficka vrover, citace ] ] ]
Struktura textu ... kontext, cile, analyza, névrh, vyhodnoceni, tiroveii detailu ] ] ]
Analyza ] L]
Vyvojova dokumentace ] [ L]
Uzivatelska dokumentace O ] L]

Komentar Text je Citelny a bez vét§iho mnozstvi preklepi, vyvojova i uzivatelska
dokumentace je dostatecn¢ podrobna, 1 kdyz nekteré jeji ¢asti by se spiSe hodily jako ptilohy
(adresarova struktura a detailni ndvod pro zprovoznéni systému). Analyzu a popis solveru by
bylo v nékterych ohledech potteba vylepsit.

- Podminky nad proménnymi jsou definované pomoci sum, coz neodpovida problému
splnitelnosti. Picat tyto podminky automaticky preklada, ale to nikde nebylo pfimo zminéno
(hodil by se 1 ptiklad jak takové podminky kédovat v SATu).

- Tvrzeni, ze CP a ILP fesice jsou pomalejsi nez SAT, by bylo vhodné podlozit citaci nebo
vlastnimi experimenty pro zkoumany problém.

- Spodni limit na makespan Ize vylepsit jako nejdelsi z nejkratSich moznych cest. To by
mohlo pomoci zlepsit runtime.

V neposledni fad¢ by bylo také vhodné text doplnit o vice obrazkl (priklady MAPF, vyuziti,
Ozoboti, atd.).

Implementacni ¢ast prace lepsi OK horS§i nevyhovuje
Kwvalita navrhu ... architektura, struktury a algoritmy, pouZité technologie ] ] ]
Kwvalita zpracovéni ... jmenné konvence, formatovani, komentare, testovani ] ]
Stabilita implementace ] [ L]

Komentat Navrzeny systém je funkcni a uzivatelsky ptivetivy. Autor také poskytl v praci
dostatek zajimavych piikladl na vyzkouseni. Vzhledem k zamyslenym tGc¢elim systému
(ptedvadéni planii na redlnych robotech) je 1 solver dostatecné rychly pro instance, které Ize
realn¢ vytisknout nebo zobrazit na display. Rezim OnBoard pro spusténi Ozoboti na vyti§téné
mapé je prakticky velice t€Zké synchronizovat, nicméné systém je dostatecné modularni, aby
si uzivatel zvolil jiny zpisob synchronizace.

Celkové hodnoceni Vyborné
Praci navrhuji na zvlastni ocenéni Ne

Datum 1. zafi 2020 Podpis
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