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Cilem diplomové prace Arama Simoniana bylo roz3ifit fidici systém platformy pro magnetickou
manipulaci, tak aby se sam pfizplsoboval chovani platformy a umoZiioval paralelni manipulaci.
V pribé&hu feeni bylo téZisté prace, po konzultaci s vedoucim, pfesunuto k samouéicim algorit-
miim a paralelni manipulace byla ponechéna jako moZné budouci rozireni této préce.

Hlavni &ast prace je vénovana rozboru nékolika samoucicich algoritm z oblasti reinforcement
learning (RL) konkrétné: integral reinforcement learning (IRL), least-squares-policy-iteration
(LSP1) a energy-balancing-actor-critic control (EBAC). V3echny tyto algoritmy byly nejen teore-
ticky rozebrany, ale i testovany na simulacich a rovnéZ na redlné platformé. Vedle toho bylo
nasazeno fizeni vyuZivajici automatickou identifikaci silového profilu.

Aram Simonian prokazal dobrou schopnost samostatné se zorientovat v u nas nepfili§ zndmém
oboru reinforcement learning. Bez problému pracoval nejen s odbornymi knihami, ale i s védec-
kymi &lanky popisujicimi nejnovéjsi poznatky z oboru. Svou préci také nékolikrat konzultoval
s odbornikem na tuto problematiku prof. Robertem Babuskou a jeho kolegy na TU Delft pfi
osobni navitévé na tomto pracovisti

JelikoZ Gkolem studenta bylo Fidici systém nejen navrhnout a nasimulovat, ale také otestovat na
redlném zafizeni, musel se zabyvat feSenim fady praktickych problému. Realizoval napfiklad mé-
Feni polohy kuli¢ek pomoci priimyslové kamery, coz vyzadovalo oZiveni a konfiguraci celého sni-
maciho fetézce a naprogramovani a vzdjemné srovndni nékolika algoritmd. Kromé toho fegil
fadu implementacnich problémd, které souvisely s poZadavkem, aby fidici systém pracoval v re-
alném Ease na standardnim PC a rovnéZ i na prototypovaci platformé Speedgoat.

Narocné bylo zejména nasazeni samoucicich algoritmi na redlny systém nap¥. diky nemoZnosti
pfimo méfit vdechny stavy systému, pfitomnosti Sumu v méfenych signalech, pfitomnosti linea-
rizaCni vrstvy regulatoru atd. Aram Simonian tedy musel tyto komplikace samostatné Feéit. Pfes-
toze se nepodafilo nékteré z algoritm{ zprovoznit na redlném systému, domnivém se, ¥e po-

znatky ziskané v pribéhu prace budou zdkladem pro pokradovani v tomto tématu.

Aram Simonian k FeSeni dkoll pfistupoval svédomité, coZ znamenalo, Ze se praci vénoval po
celou dobu a pravidelné sv(j postup konzultoval s vedoucim préace. Vzhledem k Grovni odvedené
prace i k tomu, Ze vysledky zdokumentoval kvalitni formou, jeho préci hodnotim stupném:
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PfedloZena diplomova préce se zabyva problémem fizeni planarniho bezkontakt-
niho magnetického manipuldtoru. Problém je v praci pojat komplexné a pro experi-
mentalni ovéfeni studovanych pfistupt fizeni byl navrzen a realizovan systém vizudlni
lokalizace. Préace tak zahrnuje jak vlastni navrh strategii fizeni tak praktickou realizaci
kompletniho zpétnovazebniho systému. Zvolené metody feSeni problémi lokalizace
a fizeni systému s pfibliZnym (nebo nezndmym) modelem odpovidaji soucasnym do-
stupnym metodédm a trendim. Metody posilovaného uéenti jsou vhodné aplikovany a
experimentalné ovéfeny v tiloze fizeni v redlném Case.

Redergni ¢ast spolu s popisem uvaZovanych metod je velmi detailni a spolu s uve-
denymi referencemi svédéi o zvladnuti Sirokého kontextu feSené problematiky. V textu
prace jsou tak dobfe dokumentovény zvolené pfistupy spolu s feSenymi problémy,
které vyplyvajf z praktické realizace a experimentélniho ovéfeni navrZzenych feSeni na
redlném systému. Préce je pséna v anglickém jazyce na velmi dobré jazykové trovni.
Drobné nedostatky v uZivani ¢lenti a ¢arek vyrazné nesnizuji Citelnost a tivost textu.
Jedinou mou vytkou k textu je jeho délka a rozsah popisu jednotlivych metod, které 1ze
najit v literatufe. Siroky zdbér a obecnost popisovanych metod &astedné sniZuje srozu-
mitelnost a Citelnost, které konkrémi metody byly pouZity a ov&fovany. Nicméng, je-li
text diplomové prace zamyslen také jako dokumentace zvolenych pfistupt a studijni
material projiné studenty, povaZzuji zvoleny rozsah a obecnost popisu za odtivodnitelné.
Otazky:

e Z textu mi nenf Gpln& zfejma nezbytnost interpolace Bayerova filtru. Nebylo by

vyhodnéjsi pouZit napfiklad pro detekci cerveného pfedmétu pouze Eervené pixely
a vyhnout se tak pfevodu do RGB?

e Na strané 30 v ¢asti 3 jsou zminény problémy s vypoletni narotnosti zpracovani
obrazu a zejména pfenosu dat. Jaké je mozné ofekavat zvy$eni podtu zpracovanych
snimkii za sekundu pfi pouZiti rychlejsiho procesoru, naptiklad Intel iCore7?

o Z provedenych experimentt vyplyva, Ze techniky posilovaného ueni vyZaduji
rychlou a pfesnou informaci o poloze objekti. Toho lze dosdhnout napiiklad
dedikovanou aplikaci pro standardni PC s Camera Link rozhranim bez pouZiti
komplexniho MATLAB a Simulink prostfedi. Co by bylo nutné splnit a jakym
zptsobem by bylo vhodné takovy systém propojit s platformou Speedgoat pro
zajidténi pozadované synchronizace a deterministického dopravniho zpozdéni?

PfedloZenou diplomovou praci povaZuji za velmi pfinosnou a z textu prace je patrné,
Ze student dosahl vyty&enych cilli, prokézal schopnost nastudovat problematiku, navrh-
nout nova feSeni, ktera experimentélné ovéfil, a zdokumentovat zjisténa pozorovéni.
Préci proto doporucuji k obhajobé a hodnotim ji znamkou

A-vyborné.
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