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Cilem prace, dle odevzdaného textu, bylo vytvorit jednoduchy program pro ovladani a programo-
vani robotii Khepera ve vlastnim jazyce, ktery by slouzil k demonstra¢nim aceltim pii propagacnich
akcich pro studenty strednich skol. Vytvoreny program, predstavujici vyvojové prostiedi, pokud se tak
viibec d4 oznacdit (dle textu prace), dale jej nazyvam aplikace, je opravdu velmi jednoduchy. V podstaté
se jedna o obycejny textovy editor s prikazovym radkem pro zapsani programu pro ovladani robota s
moznosti kéd naéist z a ulozit do souboru a interpretovat. Zadné podpora zapisu kédu programu, ale
to je to nejmensi. Pti chybé v programu je vyvolan standardni chybovy dialog pouzité implementacni
platformy LispWorks, jeho volby ,,Abort* a ,Debug® se ovSem netykaji zapsaného programu, ale sa-
motné aplikace! Program s chybou nelze ulozit do souboru, navic v dialogu pro uloZeni je hlavni tla¢itko
nazvano ,,Oteviit“. Po startu a zastaveni interpretace programu bez aktivovaného sériového rozhrani
v opera¢nim systému (aplikace takové rozhrani bez upozornéni dovoli pouzivat) dojde k zatuhnuti
aplikace. Prestoze pouzitd platforma LispWorks je dostupna pro vice operacnich systémi, aplikace
je dostupna pouze pro OS MS Windows, z duvodu absence knihovny pro praci se sériovym portem
v LispWorks pro jiné systémy (dle diplomantovych instrukei v souboru ctime.txt si to méa uzivatel
aplikace doimplementovat sim). Byl splnén cil prace? V pozadavcich na aplikaci v textu prace (zadani
prace jsem nemél k dispozici) se mj. piSe o knihovné pouZitelné samostatné i pro jiné projekty. Tato
neexistuje. Cile prace nepovazuji za splnéné.

Text prace je po formalni a jazykové strance dobry, s pfiméfenym mnozstvim pieklepi, nikoliv jiz
ale po strance obsahové. Popis ovladani robota je misty dosti nejasny a popis vytvoreného jazyka a
,rychly navod k pouziti“, ¢ast 3 textu, jsou nedostatecné. Napf. v popisu ovladani robota, co jsou
,hodnoty pfibliZzeni senzori® a jak se lisi od ,hodnot infracervenych senzoru“? Az v uzivatelském
manualu k robotovi od jeho vyrobce jsem se dopéatral vysvétleni. V navodu k pouziti (a stejné tak
v napovéds aplikace) neni viibec uveden vyznam a datovy typ preddefinovanych proménnych, skrze
které se nastavuji a zjistuji charakteristiky robota jako rychlost a ujetd draha koleek nebo hodnoty
na senzorech. Pro¢ je proménnych ambient-X pro senzory okolniho svétla jen 5 misto 11 pro vSechny
senzory? V popisu jazyka je druhy piiklad pravidla (zdkladniho prvku jazyka) na strané 13 $patné —
pravidlo se nikdy neuplatni (do proménné se neuloZi), protoZe pro to musi byt podminky (predikaty)
vyhodnoceny vSechny soucasné jako pravdivé, coz zde nikdy nemtze nastat. Jaka je viibec mnozina
podporovanych rela¢nich symboli v predikatech? Uzivatelsky popis aplikace zcela chybi (jen postup
jejiho pouziti je souéasti ,rychlého navodu k pouziti“). Zato popis implementace ovlddani robota a
interpretu jazyka v ¢asti 4 je velice podrobny a téméf uplny. Na pfilozeném CD/DVD chybi adresaf
bin s distribuci programu pro uzivatele.

Zavérem velmi pochybuji o niro¢nosti (a tirovni) FeSeni a dostatednosti rozsahu préce jako baka-
larské préace studenta oboru aplikovana informatika. K vyse uvedenému jen dodam, Ze ani text ani
pfilozené CD/DVD neobsahuji ani jeden ukdzkovy program pro ony demonstra¢ni ucely pfi propagaé-
nich akcich pro studenty stfednich skol.

Préci hodnotim stupném F.
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