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Naroc¢nost zadani pramérné obtizné zadani
Naro¢nost zadani odpovida béznému standardu pro bakalarskou praci.

Splnéni pozadavki zadani zadani spinéno
V ramci toho, co zadani pfipousti, je splnéno velmi minimalistickym zplsobem.

Rozsah technické zpravy spliiuje pouze minimalni pozadavky
33 stran v LaTeXu je na dolni hranici bézného rozsahu.

Prezentacni Uroven predlozené prace 60 b. (D)

e Z&kladni struktura je v pofadku.
e Teoretické ¢ast vychazi z doporucené literatury a je srozumitelna.
¢ Navrh je oproti teorii zjednodusen, omezuje se pouze na pravouhlé scény a obecna lichobéznikovéa
dekompozice se tim padem omezuje pouze na obdélniky. Existuji situace, kdy takto zjednoduSeny
algoritmus selhava. Toto (viz obrazek 6.2) mohlo byt blize vysvétleno.
¢ Uvedenému omezeni na obdélniky pak odpovida i vyrazné jednodussi implementace.
¢ DalSim zjednodusenim je pfedpoklad, Ze robot ma a priori k dispozici kompletni mapu prostfedi ve formé
(pravouhlého) polygonu, takze pro planovani a realizaci trasy nepotfebuje zadné senzory s vyjimkou
pozi¢niho systému.
¢ V navrhu aplikace jsem postradal formalng;jsi pfistup, napfiklad UML diagramy.
¢ V ramci testovany byly odhaleny nékteré nedokonalosti implementace (obrazek 7.4 dole) - ty mohly byt
analyzovany a odstranény.
Formalni uprava technické zpravy 65 b. (D)
Typograficky i jazykové prace spliiuje standardni pozadavky, az na drobnosti. Napfiklad pbrazek 7.4 pfesahuje 1
stranku.
Prace s literaturou 60 b. (D)
Vybér a pouziti studijnich prament( je v pofadku. Zdroje jsou fadné citovany. Student si ale vybrané algoritmy
oproti nastudovanému originalu zjednodusil.
Realizac¢ni vystup 50 b. (E)
Realiza¢nim vystupem je jednoduchd aplikace, ktera umozni nakreslit pravouhlou scénu, nastavit parametry
simulace robota a vizualizovat simulaci pohybu. Nevykresluje dekompozici prostoru, neuklada interaktivné
vytvofenou scénu. Umozni ale naist specifikaci scény ze souboru, jak specifikuje zadani.
Vyuzitelnost vysledku
Jde o kompilaéni praci s originalni implementaci znamych algoritmd.
Otazky k obhajobé
¢ Do jaké miry je realistické uvazovat pravouhlé ohrani€eni prostoru pro pohyb robota? Existuje pro vas
algoritmus omezeni ¢lenitosti pravouhlého ohrani¢eni (pocet vrchold polygonu, minimalni délka jedné hrany)
a bylo experimentalné ovéreno?
Souhrnné hodnoceni 55 b. dostatecné (E)
Navrh i realizace maji fadu omezeni, ale zakladni pozadavky zadani byly naplnény.
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