Jiri Marchalin: Rizeni robott s vizualnim vnimanim
(posudek oponenta diplomové prace)

V predkladané praci se diplomant zabyva problémem zpracovani vizudlni informace pro fizeni
mobilnich robott. Cilem bylo vyvinout adaptivni algoritmus evolu¢niho typu, ktery by na zakiadé
simulovanych chovani robota automaticky vytvoril vhodnou kombinaci a parametrizaci zakladni
sady filtr, ktera je vyuzita v rozhodovacich ¢astech fidiciho algoritmu robota. Systém vyuziva
moderni hardwarové i softwarové prostiedky jako je simulator Webots a robotickd platforma e-
puck.

Rozsahla a peclivé napsana prace je rozdélena do Sesti kapitol a mnozstvi pfiloh véetné CD s
programem a vysledky experiment(. Po stru¢ném uvodu nasleduje druha kapitola shrnujici reSerSni
praci v oblastech jednoduchého genetického algoritmu, zpracovéani obrazu a robotiky. Tteti kapitola
popisuje autorem navrzené feSeni problému z hlediska architektury, a stru¢ny popis jednotlivych
modult. Ve &tvrté kapitole se autor zabyva implementaci a popisuje detailnéji evoluéni algoritmus.
Po rozsahlé experimentalni ¢asti nasleduje stru¢né shrnuti prace v zavérecné Sesté kapitole.

Za hlavni klady prace povazuji:
@ Rozsahlou sadu zakladnich filtrd pro zpracovani obrazu, kterou autor implementoval pro
pouziti v fidicich algoritmech robota.
e Peclive zpracované a zdokumentované experimenty.
e Rozsifeni genetickych operatorti s ohledem na zakodovani jedince a vyuziti konceptu druhi
inspirované pracemi Stanleyho o evoluci neuronovych sit1,

Nasleduji pfipominky, otazky, pozndmky a podnéty k diskusi:

e Autor ve druhé kapitole popisuje zakladni Hollandtv tvar GA, ktery ale potom nepouziva,
bylo by asi vhodnéjsi do tvodni ¢asti nacrtnout obecny evolucni algoritmus a ten ve
vlastnim navrhu konkretizovat.

e Zakodovani jedince navrzené autorem je v sekci 4.5.1 popsano dosti povSechné, uvital bych
presngjsi a konkrétnéjsi popis.

e V této souvislosti se také naskyta otazka, zda by pro dany problém nebylo mozno vyuzit jiny
typ evoluéniho algoritmu, ktery pracuje se stromy nebo grafy reprezentujicimi program ¢i
funkéni piedpis (napiiklad genetické programovani).

e Obecny autoriv navrh architektury feSeni byl distribuovany vyuzivajici tzv. fine-grain
paralelizaci evolu¢niho vypoctu. Doslo k experimentdlnimu ovéfeni, jak se paralelizace
chova v praxi?

e Jaké jsou autorovy zkuSenosti s pfenosem v simulaci ziskanych vysledki na hardware
robota e-puck?

Na zakladé vyse uvedenych skuteénosti doporucuji uznat predkladanou praci J. Marchalina jako
diplomovou.
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