
Posudok veduceho na diplomovu pracu Jana Kratochvila
,,System na vyvoj robotov s vizualnym vnimanim"

Hlavnym ciel'om predkladanej prace bolo navrhnut' a implementovat' system umoznujuci u£enie
riadiacich systemov pre roboty s vizualnym vnimanim. Tato uloha je na realnych robotoch vel'mi
technicky a Casovo naroCna, preto by navrhnuty system mal umoznif simulovany vyvoj pomocou
genetickych algoritmov. Simulovane roboty sa mozu pohybovaf v dynamicky sa meniacom prostredi,
ktore moze obsahovaf pevne i pohybtive predmety. Samotna fyzikalna simulacia trojrozmerneho
prostredia nebola suCasfou zadania.

Autor na zaklade analyzy viacerych systemov riesiacich podobne ulohy zostavil specifikaciu pre svoj
novy system, ktory sa od predchadzajucich lisi hlavne rym, ze je dosledne modularny, maximalne
konfigurovatel'ny a umoznuje paralelne spracovanie v kombinacii s trojrozmernou vizualizaciou a
plnou fyzikalnou simulaciou.

Praca obsahuje strucny popis pribuznych systemov, zakladny popis rekurentnych neuronovych sieti
pouzivanych v riadiacich systemoch robotov a genetickych algoritmov, ktore sii vhodne pre strojove
ucenie rekurentnych neuronovych sieti. Dalej je v praci popisany system, ktory diplomant navrhol a
naprogramoval. Vzhl'adom k zlozitosti navrhovaneho systemu autor vyuziva vol'ne dostupne kniznice
na vlastnii simulaciu robotov v realnom prostredi, neuronove siete a pre distribuciu na viacej
po^itacov. Vyuzitie cudzich kniznic skratilo dobu potrebnii na vyvoj tohoto systemu, ale pridalo ine
problemy s upravami tychto kniznic, ktore boli nutne na to, aby system plnil vsetky stanovene ciele.
V praci je d'alej popisany priklad inkrementalneho genetickeho vyvoja riadenia pre robota, ktory ma
sledovat' pohybujucu sa guFoc'ku. Pritom autor porovnava 4 rozne architektury pre rekurentnu
neuronovu sief, ktora je pouzita ako riadiaci system robota. Tento priklad ukazuje nielen funkcnosf
tohoto systemu, ale naznacuje i jeho mozne vyuzitie.

K praci je prilozene CD s programom. Aj ked' je navrhnuty system zlozity a pre svoje spustenie
vyzaduje, aby boli instalovane d'alsie znacne rozsiahle kniznice, tak jeho vyskiisanie s prilozenym
bootovatel'nym CD diskom je jednoduche.

K praci mam nasledujuce propomienky:

• Text prace obsahuje mnoho gramatickych chyb.

• Niektore 5asti textu su popisane prili§ struCne. Napr. na str. 41, paragraf 4.2.3.4 uvadza, ze
implementovany geneticky algoritmus uchovava niekol'ko doteraz najlepsich jedincov do d'alsej
generacie, ale uz nie je jasne, kolTco ich je, a ani c"i sa to da nastavit'.

• Uzivatel'ska dokumentacia je vzhl'adom k rozsahu systemu skutodne minimalna.

• Autor nepopisal mechanizmy, ktore pouzil na to, aby distribiicia vypoCtu na mnoho po£ita£ov bola
tak robustna, ako popisuje v zavere.

Celkovo v§ak vyvinuty system je funkcny, splnuje vytycene ciele a moze byt' zakladom pre d'alsi
vyvoj. Distribuovanie vypoctu na 1'ubovol'ny po£et pracovnych stam'c je urobene vel'mi robustne a je
dobrym zakladom na vyvoj riadiacich systemov robotov. Preto doporutujem, aby praca pana Jana
Kratochvila bola uznana, ako diplomova praca.
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