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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi
Zadani ndarocnéjsi
Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prdce.
Zadani integruje pokrocilé koncepty hlubokého posilovaného uceni, rychlé paralelizovatelné simulace s
problematikou fizeni robota v naro¢ném terénu. VyZaduje porozuméni simulaénim prostfedim, navrhu RL
algoritm, praci s neuronovymi sitémi. Kromé toho zahrnovala i reimplementaci a optimalizaci gradientniho
simulatoru pohybu robota na nerovném terénu pro rychlé a stabilni vypocty na GPU, coZ pfidava znac¢nou
technickou slozitost.

Spinéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecna prdce splnuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zadani, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spIinéno, pokuste se posoudit zavaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Prace spliuje vsechny body zadani. Student proved! diikladnou analyzu simulaénich framework( (AGX
Dynamics, Project Chrono, monoforce simulatory) a metod RL, véetné jejich aplikaci na kolové a pasové roboty.
Navrhl a implementoval RL feSeni pro navigaci robota MARV, a pouzil algoritmus PPO pro trénovani fidici
policy. Klicovym pfinosem je pfepsani stavajiciho gradientniho simulatoru pohybu robota na nerovném terénu,
ktery optimalizoval pro vysokou rychlost a stabilitu na GPU. Vysledky byly podrobné diskutovany, véetné
analyzy robustnosti a generalizace na nevidénych prostiedich. Prace presahuje zadani diky pokrocilym
technikam, jako je automatické ladéni hyperparametr(i inspirované AutoRL, ensemble a kombinace offline RL s
online gradientni optimalizaci (MPPI s trajektoriovou optimalizaci), coz je technicky mozné diky novému
rychlému a diferencovatelnému simuldtoru. Jedinym omezenim je absence testovani na redlném robotu kvali
pfechodu z ROS1 na ROS2, coZ bylo kompenzovano realistickymi simulacemi s vysokym Sumem.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své reseni pribézné konzultoval a
zda byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prdce.

Student prokazal vysokou miru aktivity a samostatnosti. PriibéZzné konzultoval postup se skolitelem a ostatnimi
kolegy z nasi vyzkumné skupiny. Vzdy chodil na konzultace velmi dobfe pripraven a dokazal dobfe vysvétlit kde
je problém.

Odborna uroven A - vyborné

Posudte uroveri odbornosti zavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Odborna uroven prace je velmi vysoka. Student efektivné vyuzil znalosti ze studia a dostupné literatury a
aplikoval je na komplexni problém. Prace integruje pokrocilé techniky, jako je hluboké posilované uceni, GPU-
akcelerovana simulace a doménova randomizace.
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Formalni a jazykova tUroven, rozsah prace A - vyborné

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Formalni zapisy jsou pouZity spravné a prehledné. Prace je typograficky kvalitni, s jasnou strukturou a logickym
usporadanim. Jazykova Uroven je velmi dobrd, text je srozumitelny a odborné presny. Rozsah prace (104 stran +
pfilohy) odpovida naro¢nosti zadani.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidli k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Student peclivé vybral 59 relevantnich zdroji pokryvajici RL, robotiku a simulacni prostiedi, véetné klicovych
praci jako je napt. Schulman et al. (PPO) a Kumar et al. (RMA) a dobte vysvétlil jejich vztah ke svoji praci.

11l. CELKOVE HODNOCENi A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zavérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Davidova prace vynika vysokou odbornou Urovni, technickou zdatnosti a inovativnim pfistupem, zejména v
implementaci GPU-optimalizovaného simulatoru a mnoha dalsich detaill jako je ensemble policy, automaticky
vybér trénovacich prostiedi a automatické ladéni hyper-parametrd bez kterych by RL bylo prakticky nepouZitelné.
Experimentdlni ¢ast je dlikladnd, s podrobnou analyzou a statistickym vyhodnocenim zahrnujicim i analyzu
robustnosti na "out-of-distribution" terénech coz je z pohledu budouciho nasazeni v realném prostredi klicové.
Drobné nedostatky, jako je absence testovani na realné platformé, nelze klast studentovi za vinu, protoze
poskytnuti realné platformy nebylo technicky mozné z dlivodu opozdéného prechodu z ROS1 na ROS2 na strané
zadavatele. Prace ma potencial pfispét k vyzkumu v RL a robotice. Hlavni potencial budouci prace vidim v
kombinaci offline optimalizace (RL) s online gradientni optimalizaci (MPPI s lokalni optimalizaci trajektorie), ktera
je nyni mozna diky rychlému a diferencovatelnému simulatoru, ktery student také vyvinul. Dalsi zajimavy smér
vidim ve vyuZiti analytického gradientu v posilovaném uceni.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné.
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