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Diplomova prace se zabyva problémem navigovani skupin jednotek ve strategickych
hrach ziZenymi pasdZemi na mapé. Stavajici algoritmy problém nefeSi optimalné a
chovani skupin jednotek je v ziZeni spiSe chaotické. Diplomant se rozhodl vyuZit
algoritmi pro toky v sitich pro feSeni daného problému. NavrZené reSeni je
porovnano s existujicimi technikami na benchmarkovych mapach z Grid-Based Path-
Planning Competition.

Prvni tfi kapitoly definuji dany problém, toky v sitich a stavajici feSeni. CtendF se v
prehledné formé dozvi, co za problém prace Fesi jaké jsou techniky feSeni problému a
definuji zakladni pojmy.

Ctvrtd a patd kapitola popisuje vlastni feSeni, jednak simulator, ve kterym se
provadéji plany, a techniky, které plany cest pro jednotlivé jednotky pocitaji.
NavrZzené metody musi nejprve dekomponovat mapu do grafové struktury nad kterou
pak lze pomoci vyuziti technik toki v sitich, pomoci kterych se naleznou cesty pro
dané jednotky. K zpracovani obou kapitol nemam namitek, jen by jejich poradi
mohlo byt obracené, jelikoz, dle mého nazoru, by bylo logictéjsi predstavit metody
planovani a pak simulace exekuce nalezenych plani.

Evaluace, popsand v Sesté kapitole, je nedilnou soucasti prace, ve které diplomant
vyhodnocuje navrZzené metody. Vysledky favorizuji navrZené metody v kvalité plant
(podle casu prichodu posledni jednotky do cile), nicmén€ z textu neni ziejmé jak
dlouho generovani plant trva (coz je predevsim v RTS hrach dost podstatna metrika).
Pro vétsi prehlednost by vysledky mohly byt prezentovany kumulativné, tj. ve formé
prumérné kvality planti pres vSechny mapy, aby bylo 1épe vidét, jak navrZené metody
vylepSuji kvalitu plan. V neposledni fadé, sekce 6.4 by spiSe méla patfit do
programatorské dokumentace, jelikoZ obsahuje implementacni detaily, které nejsou
zasadni pro evaluaci.



Jako vétsi nedostatek bych vidél chybéjici diskusi o technikdch Multi-agent Path
Finding (slidy o tématu: http://idm-lab.org/slides/mapf-tutorial.pdf), které jsou
relevantni pro dany problém. Jinak je prace dobfe zpracovanan, prehledna a Citelna

(jen par preklapti).

Dimplomovou praci deporucuji k obhajobé.

Otazky:

1. Jaka je Casova narocnost navrZenych technik (tj. jak dlouho trva vygenerovat plany
pro jednotky) vzhledem k existujicim technikam pouzitych ve srovnani ?

2. Jaky je vztah daného problému k problému Multiagent Path Finding ?
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