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Recenzja

Rozprawy doktorskiej mgr inz. Michala Gnatowskiego
pt. ,, Wykorzystanie systemow wieloagentowych we wspoldzialaniu
robotéw mobilnych”

Obszar problemowy i zawartos¢ pracy

Wydaje sie, ze zastosowanie robotéw mobilnych nalezy (lub bedzie
w najblizszym czasie naleze¢) do zasadniczych czynnikow umozliwiajacych
rozwdj gospodarczy, a nawet stworzenie nowych jakosci w zakresie technologii.
Szczegblnie interesujace jest wykorzystanie grup robotow mobilnych mogacych
wspotpracowaé przy wykonywaniu zadan. Jednoczesnie realizacja wspomniane;j
kooperacji wymaga opracowania nowych metod sterowania, a raczej zarzadza-
nia grupami robotow mobilnych. Wydaje sig, ze ograniczenia wynikajace
7 faktu, ze samo centralnie realizowane zarzadzanie jest procesem ztozonym
zaréowno pod wzgledem wymiany informacji jak i doboru algorytmow, a jedno-
czesnie kontakt z zarzadzana grupa robotow jest utrudniony nasuwaja sugestie,
ze grupa powinna dziala¢ autonomicznie, a proces zarzadzania powinien miec¢
charakter zdecentralizowany.



W ostatnich latach pojawily si¢ przestanki uzasadniajace wykorzystanie do
zarzadzania grupa robotow mobilnych koncepcji autonomicznego agenta.
Recenzowana praca zajmuje si¢ bardzo aktualna dziedzina jakg jest sterowanie
robotami mobilnymi przy pomocy autonomicznych agentow, a w szczegolnoscl
przy pomocy systemow wieloagentowych.

W pracy Autor przedstawit koncepcje (ktora stara sig zweryfikowa¢ na drodze
symulacyjnej) systemu wieloagentowego sluzacego do zarzadzania grupa
robotéw mobilnych przeszukujacych ukfad pomieszczen w celu znalezienia
ustalonych obiektow.

Przedstawiona do recenzji praca jest podzielona na 6 rozdziatow i dodatkowo
zawiera bogata literature.

W pierwszym rozdziale Autor stara sie wprowadzi¢ czytelnika w zagadnienia
zwigzane z pojeciem autonomicznego agenta i systemow wieloagentowych. W
szczegOlnosci zamieszczono wprowadzenie koncepcji agenta, przeglad roznych
podejs¢ do definiowania architektury agentow, a takze problemy zwigzane ze
wspotpracg agentow w systemach wieloagentowych takich jak komunikacja i
pewne elementy negocjacji miedzy agentami. Nastgpnie podano bardzo ogdlny
opis pewnych metod podejmowania decyzji wykorzystujacych teori¢ gier. W
koncowej czesci rozdziatu przedstawiono pewne problemy zwiazane z zarzadza-
niem robotami mobilnymi. Zakres poruszanych w pracy zagadnien jest tak
szeroki, ze pewna ich czg$¢ zostala przedstawiona w sposob dosy¢
powierzchowny.

W kolejnym, drugim rozdziale Autor przedstawia cel pracy i formutuje tezg.
Ogoélnym celem pracy jest: ,poszukiwanie minimalnego zestawu srodkow
zapewniajacych zespotowa prace robotow ratowniczo-inspekcyjnych”. Autor
zaweza tak ogolnie przedstawiony cel stwierdzajac, ze zadaniem robotow bedzie
poszukiwanie ,,pewnych wyroznionych obiektow” w ramach ,,inspekcji
zadanego obszaru”. Nastepnie przedstawiony jest szczegotowy opis zadania
stawianego robotom, warunkéw w jakich ma by¢ realizowane zadanie i
specyfikacja pewnych wiasnosci robotow realizujacych w grupie wspomniane
zadanie. W szczegodlnosci przedstawione sg tez pewne wlasnosci robotow
zwiazane z ich wspoldziataniem w grupie i pojawia si¢ stwierdzenie, ze ,tak
opisany system mozna traktowac jako system wieloagentowy”. Na zakonczenie
rozdziatu Autor formuluje tezg stwierdzajac, ze ,,Zastosowanie zaawansowanego
mechanizmu negocjacji, wykorzystywanego w systemach wieloagentowych, do
zespotu robotow, w pewnej klasie zadan, przyspiesza wykonanie zadania przez
zesp6t robotow, w stopniu wigkszym niz samo zastosowanie grupy wielu
robotow wykorzystujacych tylko prosta komunikacjg”.






