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1. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné
Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zdvérecné prdce.
Prace je zadana jako reimplementace a integrace ¢lanku [5] do existujiciho prostfedi obsahujictho model pouzivanych

kvadrokoptér v Gazebo simuldtoru a jeho nasledné ovéreni na redlnych kvadrokoptérach. Naro¢nost tématu odpovida
bakalarské praci.

Splnéni zadani spinéno

Posudte, zda predloZenad zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentari pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdavaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo splnéno ve viech bodech.

Zvoleny postup feseni spravny
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Z experimentl je vidét, Ze navrZené feseni se chovd rozumné. Nejsem odbornikem na fizeni hejna robotd, ale prijde mi
podezrelé, Ze formulace problému neobsahuje Zadnou explicitni kriterialni funkci, kterou by bylo mozno optimalizovat.
Prijde mi, Ze v tomto pfipadé jsou moznosti dvé:

(1) Chceme, aby se hejno kvadrokoptér chovalo podobné jako hejno Zivych zvirat (proc?), coz vede na imitation
learning [2,3], e.g. minimalizace néjaké vzdalenosti od trajektorii poskytnutych expertem.

(2) Chceme, aby byla splnéna néjaka uloha, e.g. nejrychlejsi bezpecny prejezd mezi dvéma misty, tak aby vzajemna
vzdalenost kvadrokoptér byla minimalni, coz vede na uncertaint (PO)MDP s definovanou reward funkci. Pak mohu
hledat policy (reinforcement learning [1]) nebo mohu planovat trajektorii [4], tak abych kritérium (obvykle
ocekdvany soucet reward(l) maximalizoval.

Ani jednu z téchto formulaci v praci nevidim. Bez schopnosti rozhodnout, kterd z trajektorii je lepsi, nemohu vysledky nijak
kvantitativné vyhodnotit.

Odborna udroven B - velmi dobie

Posudte troveri odbornosti zdvérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladd a dat
ziskanych z praxe.

Student nastudoval, naimplementoval, zaintegroval a ovéfil tak jak bylo v zadani poZzadovano. Nejvice mi chybi néjaka
kriterialni funkce (viz. Zvoleny postup feseni).

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace A - vyborné

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Formalni i jazykovd Uroven jsou spravné. Angli¢tinu povazuji za nadprdmérnou. Prace ma celkem 60 stran, z toho je pfiblizné
polovina vénovana experimentalnimu vyhodnoceni.
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MnoZina nema transpozici, pravdépodobné jste chtél fici ze hO je vector a ne set.
Uz zde se pouziva symbol h0, ale neni moc jasné jak je modelovano UAYV, tj. co se skryva pod symbolem hO: n-tice (stav,
prostor akci, ID, ...) nebo jen prostorové a Uhlové souradnice?

Vybér zdroju, korektnost citaci B - velmi dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuZivani studijnich materidld k Feseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledku a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Kapitola stav poznani se pfilis soustfedi na swarm publikace, ikdyZ existuji relevantni publikace pro reaktivni vyhybani se
prekazkam napft. [4].

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledkd zdvérecné prdce, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplGm, experimentdlni zrucnosti apod.
Vlozte komentar (nepovinné hodnoceni).

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shriite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdverecné prdce pred komisi.

Integracni bakalarska prace s preciznim experimentalnim vyhodnocenim v simuldtoru i na redlném systému.
Nejvice mi chybi (i) explicitni definice kriteridlni funkce, (ii) vysvétleni vztahu ke znamym reaktivnim zpUsoblm
fizeni jednoho robota jako jsou [1-4].

Otazky do diskuze:

(1) Proc chcete, aby se hejno robotli chovalo stejné jako hejno zvifat? Pfijde mi, Ze motivace jsou jiné napft.
cohesion force str. 14 (ktera v prirodé zvysuje Sance nalezeni vhodného partnera nebo Sance na preziti pfi
napadeni predatorem) neni pro vétsinu uloh relevantni. Diskutujte vhodnost pro rizné ulohy napf.
surveillance, autonomni mapovani, apod.

(2) Proc nelze poutzit reaktivni feseni jako je [2,4] (napt. zvysenim dimensionality feSeného problému)?

[1] Mnih et al, Asynchronous Methods for Deep Reinforcement Learning, ICML, 2016
https://arxiv.org/pdf/1602.01783.pdf

[2] Abbel et al., Autonomous Helicopter Aerobatics through Apprenticeship Learning, IJRR, 2010
http://heli.stanford.edu/

[3] Kober, Peters, Imitation and reinforcement learning, IEEE RAM, 2010
http://ieeexplore.ieee.org/abstract/document/5480345/

[4] Bry et al. Aggressive Flight of Fixed-Wing and Quadrotor Aircraft in Dense Indoor Environments, IJRR, 2015
MIT’s real-time obstacle avoidance:
https://www.youtube.com/watch?v=ul7YboQA50Y&feature=youtu.be
https://www.youtube.com/watch?v=kYs215Tgl7c

[5] Reynolds et al. A Distributed Behavioral Model, Computer Graphics, 1987.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném B - velmi dobre.
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