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Naroc¢nost zadani obtiznéjsi zadani
Jde o naro¢né téma bakalarské prace, které predpokladalo mimo jiné solidni znalosti z evoluénich algoritm( a
simulace pohybu virtualnich objekt(/robotd.

Splnéni pozadavki zadani zadani spinéno
Zadani bylo spInéno ve vSech bodech, s akcentem na experimentalni ovéreni navrzenych modeld.

Rozsah technické zpravy spliiuje pouze minimalni pozadavky
Technicka zprava obsahuje 43 Cislovanych stran.

Prezentacni Uroven predlozené prace 85 b. (B)

Zprava ma prehlednou strukturu kapitol, je psana Uspornym jazykem, pfesto tak, aby ¢tenéafi usnadnila
pochopeni kliCovych etap navrhovaného feSeni.

Formalni uprava technické zpravy 85 b. (B)
Prace ma solidni typografickou Uroven, s pfehlednym ¢lenénim kapitol a pfehledovym rejstfikem obrazkd. Text je
Ctivy i kdyz misty se vyskytuji drobné preklepy, za zminku stoji redundance popisu obnovy populace v algoritmu 4
na str. 21.

Prace s literaturou 88 b. (B)
Student vybral podstatné studijni prameny z oblasti evolu¢nich algoritmi a fizeni pohybu objektl/robotd, které
byly kli¢ové pro porozuméni fesené problematiky a pro inspiraci pfi navrhu vlastni koncepce modeld.
Realizac¢ni vystup 95 b. (A)
PfedloZzena bakalarské prace méla experimentélni a vyzkumny charakter. Student navrhl a implementoval vlastni
techniku evoluéniho navrhu Fizeni pohyblivych struktur/robotl a vytvofil rozhrani pro vyuZiti existujiciho
vykonného simulatoru mechanickych systém MuJoCo, ktery umoznil automatickou evaluaci kandidatnich
feSeni generovanych evolu¢nim algoritmem.

Vyzkumna ¢ast je zaméfena na:

e Strukturu fidiciho programu (kontroléru), ktera je Uc¢elné navrzena - kromé INIT a MAIN sekci obsahuje
sekci EVENT, ktera se vyrazné podili na optimalizaci kontroléru.

* Volbu linearniho genetického programovéni (LGP) pro névrh Fidiciho programu - je efektivni i kdyz
pouziva jeden typ instrukce COPY.

¢ Originalni volbu kognitivniho organu robota specifikovaného vyseci zkoumaného prostoru.

Experimentélni ¢ast je zaméfena na:

¢ Specifikaci dvou modell robota (trojnozku a mravence).
» Testovani kontroléru na pfimkové a spiralni trajektorii.
» Testovani kontroléru, optimalizovaného evoluci na spiralni trajektorii, na neznamych trajektoriich.

Ve vSech experimentech jde o originalni nepublikované vysledky, které prezentuji efektivnost pouzitého postupu.
Vyuzitelnost vysledku

Jde o praci, ktera pfinasi nové poznatky pfi navrhu fidicich programd/kontrolér(i pro pohyblivé objekty/roboty s
rliznym podtem a sloZitosti konc€etin. Spolu se stavajicim simulatorem MuJoCo, navrzena koncepce

umozriuje zkoumat vhodnost jednotlivych robotd pro pohyb po definovanych trajektoriich, zahrnutych do procesu
evoluéniho uceni/optimalizace kontroléru. Vyuzivajice fenoménu generalizace, je pak mozné tento kontrolér
pouZit pro pohyb robota na neznamych trajektoriich, definovanych mimo proces uceni. Takto pojaty
automatizovany evoluéni navrh fidiciho software pro multipedické roboty je mozné dale rozvijet s realnym
vystupem do praxe.

Otazky k obhajobé

Na obrazcich s trajektoriemi feSeni je vyznacen zelené Usek, ktery je oznacen jako ruéni feSeni - upfesnéte
vyznam tohoto vagniho pojmu.

10. Souhrnné hodnoceni 90 b. vyborné (A)
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Pfinos préace Ize rozpoznat na urovni vyzkumné i experimentalni. Jde zejména o nasledujici okruhy:
1.0riginalni volba struktury fidiciho programu multipedického robota a pouzitého interpretu, a optimalizace
fidiciho programu pomoci Linearniho genetického programovani.

2. Navrh ilustrativnich experiment( pro priichod dvou typ( robotl po specifikovanych trajektoriich.

3. Zkoumani schopnosti generalizace optimalizovaného fidiciho programu pro obecné trajektorie mimo
testovany sortiment trajektorii.

4. Prokazani, ze pomoci evoluéni optimalizace je mozné ziskat fidici programy pro pfimé fizeni rozmanitych
multipedickych robot.

Prohladeni: Udéluji VUT v Brné souhlas ke zvefejnéni tohoto posudku v listinné i elektronické formé.
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