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Vyuzitelnost vysledkl prace v teorii (v praxi)

Dilci pripominky a naméty:

Prace je velmi rozsahla, svym rozsahem odpovida spise praci diplomové.

Nékteré formulace jsou vagni - napf. obracené kyvadlo je v textu zminovano jako
.podtyp" jednoduchého kyvadla, prestoze se jedna o jeden fyzikalni systém; u kyvadla
neni definovan uUhel 0 jako labilni rovnovazna poloha, prestoze tento predpoklad
vyplyva z dalSiho textu.



Nékteré obrazky jsou vlozeny v prilis nizké kvalité (napf. obr. 4, 8 a 9).
Celkové posouzeni prace a zdiivodnéni vysledné znamky:

Autorka si stanovila za cil prozkoumat moznosti ovladani robotickych zafizeni pomoci
neuronovych siti. Jedna se o velmi aktualni téma, které propojuje dvé velmi aktivni
oblasti umélé inteligence - neuronové sité a robotiku. Aktualnost tematu podtrhuje i
probihajici spoluprace s robotickou laboratori institutu IHMC.

Text prace a vlozené ilustrace demonstruji, ze autorka splnila stanoveny cil. Veskeré
zdroje jsou dUsledné citovany a mnozstvi citaci ukazuje na sloZitost zvolené
problematiky. Prvni Cast prace se vénuje teoretickym vychodisk(im. Je predstaven
historicky vyvoj robotickych systém( az po soucasné pristupy, které jsou rozebrany
podrobnéji. V praktické casti jsou predstaveny dvé metody pro ovladani
jednoduchého kyvadla - aproximaci existujiciho regulatoru a pomoci hloubkového
uceni posilovanim. Ocenuji predevsim Uspésné pouziti metody hloubkového uceni
posilovanim, ktera je v soucasnosti velmi aktivni oblasti vyzkumu (hrani her Atari Ci
Go). Jeji rozsireni a pouziti na robotiku predstavuje hlavni prinos prace.

| pres vySe uvedené drobné formalni nedostatky povazuji praci za velmi zdarilou a
navrhuji zndmku vyborné.

Otazky k obhajobé:

Jakym zplsobem Ize navrzené feseni rozsifit na dvojité obracené kyvadlo?
Lze hluboké uceni posilovanim vyuzit i v jinych oblastech nez hrani her a robotice?

Praci doporucuji k obhajobé.

Navrzena vysledna znamka: A - vyborné

V Hradci Kralové , dne 16. kvétna 2016
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