
Jifi Marchalin: Rizeni robotu s vizualnim vnimanim
(posudek oponenta diplomove prace)

V pfedkladane praci se diplomant zabyva problemcm zpracovani vizualni informace pro fizeni
mobilnich robotu, Cilem bylo vyvinout adaptivnf algoritrnus evolucniho typu, ktery by na zaklade
simulovanych chovani robota automaticky vytvofil vhodnou kombinaci a parametrizaci zakladni
sady filtru, ktera je vyuzita v rozhodovacich castecb fidiciho algoritmu robota. System vyuziva
moderni hardwarove i softwarove prostfedky jako je simulator Webots a roboticka platforma e-
puck.

Rozsahla a peclive napsana prace je rozdelena do sesti kapitol a rnnozstvi pfiloh vcetne CD s
programem a vysledky experimentu. Po strucnem uvodu nasleduje druha kapitola shrnujici resersni
praci v oblastech jednoducheho genetickeho algoritmu, zpracovani obrazu a robotiky. Tfeti kapitola
popisuje autorem navrzene feseni problemu z hlediska architektury, a strucny popis jednotli^'ycb
modulu. Ve ctvrte kapitole se autor zabyva implementaci a popisuje detailneji evolucni algoritrnus.
Po rozsahle experimentalni casti nasleduje strucne shrnuti prace v zaverecne seste kapitole.

Za hlavni klady prace povazuji:
• Rozsahlou sadu zakladnich filtru pro zpracovani obrazu, kterou autor implementoval pro

pouziti v fidicich algoritmech robota.
• Peclive zpracovane a zdokumentovane experimenty.
• Rozsifeni genetickych operatoru s ohledem na zakodovani jedince a vyuziti konceptu dnjhu

inspirovane pracemi Stanlcyho o evoluci neuronovych sfti.

Nasleduji pfipominky, otazky, poznamky a podnety k diskusi:
• Autor ve druhe kapitole popisuje zakladni Hollanduv tvar GA, ktery ale potom nepouziva,

bylo by asi vhodnejsi do livodni casti nacrtnout obecny evolucni algoritrnus a ten ve
vlastnim navrhu konkretizovat.

• Zakodovani jedince navrzene autorem je v sekci 4.5.1 popsano dosti povsechne, uvital bych
pfesnejsi a konkretnejsi popis.

• V teto souvislosti se take naskyta otazka, zda by pro dany problem nebylo mozno vyuzit jiny
typ evolucniho algoritmu, ktery pracuje se stromy nebo grafy reprezentujicimi program ci
funkcni pfedpis (napfiklad geneticke programovani).

• Obecny autoruv navrh architektury feseni byl distribuovany vyuzivajici tzv. fine-grain
paralelizaci evolucniho vypoctu. Doslo k experimentalnimu ovefeni, jak se paralelizace
chova v praxi?

• Jake jsou autorovy zkusenosti s pfenosem v simulaci ziskanych vysledku na hardware
robota e-puck?

Na zaklade vyse uvedenych skutecnosti doporucuji uznat pfedkladanou praci J. Marchalina jako
diplomovou.
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