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System na vyvoj robotu s vizualnim vnimanim
Cilem pracc bylo navrhnout a implemcntovat system pro vyvoj robotu s vizualnim vnimanim,
ktery by umoznoval pomoci genetickych algoritmu vyvijet roboty fizene neuronovymi sitemi.
Pfi vyvoji mel byt skutccny svet, v nemz se robot pohybuje, nahrazen svetem virtualnim a
pozadavkem zadani byla i moznost provadet casove narocny vyvoj paralelnc na propojenych
pocitacich.

Text je rozdelen do sesti kapitol. Po kapitolach Uvod, Prehled a motivacc a Teoreticke /aklady
venovanych popisu lilohy i cxistujicich fescni je v kapitole Framework popsano vlastni feseni.
Kapitola Experimenty s frameworkem popisuje provedene pokusy a jejich vysledky, kapitola
Zaver shmuje obsah prace. V pfilohach prace obsahuje jeste strucnou (dvoustrankovou)
uzivatelskou dokumentaci, popisy formatu a konfiguracni soubory z popisovanych pn'kladu.

Zadani pracc je velice siroke, i jeho jcdnotlive casti, jako je fyzikalni simulace skutecneho sveta
nebo /iskavani informaci z obra/u kamery by mohly tvofit zadani samostatne prace. Proto je
urcite spravne, kdyz se autor rozhodl pro ncktere podulohy pouzit jiz existujici softwarova fescni.
Na druhou stranu pouziti cizich programovych soucasti pfineslo nepfijemnou nutnost resit
nekonzistence a chyby v techto soucastech a tim potfebu invcstovat pfedem nezname mnozstvi
prace, ktera nakonec neni videt.

Cely system je navrzen jako scstava komponent, jejich propojcni je urceno konfiguracnimi soubory.

Vytky a otazky:
• V textu pracc jsou desitky chyb - pfeklepu, ehybejicieh carek, spatne rozdelenych slov.

• Navrzena struktura systemu pomoci obecnych konfiguracnich souboru poskytuje velkou
otevfenost a volnost v propojovani komponent, ale ueelem vysledneho dila je geneticke hledani,
pro ktere potfebujeme co nejrychlejsi provadeni vsech vypoctu a zde je pfilisna obecnost na
skodu. Prace se nezminujc o torn, zda naCtenou kontlguraci nejak pfedzpracovava pro rychlejsi
zpracovani.

« Pocet provedenych experimcntu povazuji za ncdostatecny. Jejich popis potom obsahuje mnoho
nastaveni a hodnot, ktere mohly byt urceny teoreticky, mohly vyplynout jako vysledck
experimentu, ale zde jsou bcz vysvetlcni pfedkladany jako hotova vee. Naph'klad:
• turnrate = 3 *(d-e)

Proc prave 3* ?
. f(x) - ln((x+l)/(2*J6+I) -I)

Proc 2A16?
• pravdepodobnost krizcni je okolo 0.85, pravdepodobnost mutacc okolo 0.05.

Co znamena okolo? Proc prave tyto hodnoty? Ncbylo by zajimave to zkusit i s jinymi
hodnotami?

« V popisu experimentu se pise ...takjedincc vpustime do simulace,..., vzdy tfikrdtpokazdc sjinym
natoccnim vuci kulicce. Dale sc ovsem pise ...vzdy jdc o prumer z peti pusteni. Byl tedy pocet
pusteni tfi nebo pet nebo snad patnact?



• System nezahmuje cast pro zpracovani vizualnich informaci, sice dovoluje takovou komponentu
pfipojit, ale sam tuto ulohu nefe§i, s vyjimkou dvou trivialnich komponent zminenych bez
podrobnejSiho popisu v kapitole o provedenych experimentech, z nichz jedna detekuje kulicku a
druha obdelnikovou zed' (dotaz: jak casto bude zed' v obrazu kamery tvofit obdelnik?). Co
tezkeho ale potom ze zadani zbylo?

Naopak za klad je tfeba povazovat distribuci programu, kde CD s vyslednym produktem obsahuje
nejen spustitelne programy, ale pfimo bootovatelny operacni system spolu se vsemi knihovnami.

Zaver:
Autor rozdelil fesenou ulohu na casti, rozhodl, ktere z casti bude resit jiz existujicimi programy,

ktere v nekterych pfipadech musel upravit, navrhl zpusob, jak zadavat konfiguraci systemu,
naprogramoval system, provedl nckolik experimentu a napsal vysvetlujici a dokumentujici text.

Hodnocenou praci doporucuji pfipustit k obhajobe.
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