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Prosim vypliite hodnoceni kiizkem u kazdého kritéria. Hodnoceni OK oznacuje préci, ktera
kritérium vhodnym zplsobem spliiuje. Hodnoceni /epsi a horsi oznacuji splnéni nad a pod
ramec obvykly pro bakalafskou praci, hodnoceni nevyhovuje oznacuje praci, ktera by neméla
byt obhajena. Hodnoceni v ptipad¢ potieby dopliite komentafem. Komentai prosim dopliite
vSude, kde je hodnoceni jiné nez OK.

K celé praci lepsi OK horSi nevyhovuje
Obtiznost zadani O O O
Splnéni zadani O O O
Rozsah prace ... textovi i implementacni éast, zohlednéni narocnosti O O L]

Komentédi Cilem préace bylo vytvofit software pro hledani nekoliznich cest pro skupinu
robotll. Software obsahuje uzivatelské rozhrani pro formulaci problému i simula¢ni ¢ast
demonstrujici nalezené feSeni. Plany lze také ptehrat do realnych roboti Ozobot Evo.
Zadani se podafilo splnit, trochu vice jsem pouze oc¢ekaval u technik pro feSeni problému,
kde je vybrana a experimentalné vyzkouSena pouze jedna. Pro pouzité (mensi) pocty robotl
je dostacujici, ale pro vétsi pocty roboti je jiz pomald. Software se vyborné hodi pro
demonstraci problematiky a vétim, Ze se podafi ho ukazat na mezinarodnim foru.

Textova ¢ast prace lepsi OK horS§i nevyhovuje
Formalni Gprava ... jazykova iiroveii, typografickd iirover, citace O ] ]
Struktura textu ... kontext, cile, analyza, néveh, vyhodnoceni, tirovei detailu O] [l [l
Analyza O O O
Vyvojova dokumentace ] (] (]
Uzivatelska dokumentace ] [ [

Komentédi Préce je spiSe kratsi, je ale napsana srozumiteln¢, ma logickou strukturu a nic
podstatného v textu nechybi. Sifeji mohly byt zpracovany experimenty, které na nékolika
mapach ovétily efektivitu feSici metody, ale neposkytly hlubsi pohled do jejiho chovani
(pro jaké typy problému se hodi), coz ¢aste¢né souvisi s moji vytkou, ze byla vyzkousena
jedind metoda feseni.
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Implementacni ¢ast prace lepsi OK horS§i nevyhovuje

Kvalita navrhu ... architektura, struktury a algoritmy, pouzité technologie O] [l [l
Kvalita zpr acovani ... Jjmenné konvence, formdtovani, komentdre, testovani ] ] ]
Stabilita implementace O O 0]

Komentdi Software se chova tak, jak bylo ocekdvano. Pfi testech se ukazal jako stabilni,
ovladani je pfirozené a navrzena architektura umoziiuje do budoucna vyzkouset i jiné
pfistupy k feSeni problému resp. vlastni pieklad akei pro roboty (coz je vhodné, protoze
navrzeny systém postupného spousténi programi na robotech se mi nezdé ipln€ vhodny).

Celkové hodnoceni Vyborné Choose an item.
Praci navrhuji na zvlastni ocenéni Ne

Datum 6. zafi 2020 Podpis
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