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Overview of the task The task was to create a hand designed legged con-
trol algorithm and turn several suitable heuristic modules of the algorithm into
learnable functions in attempt to achieve superior performance through ran-
dom search optimization. The task was reasonably difficult, requiring a lot of
programming in simulation, as well as the use of robotics methods such as for-
ward/inverse kinematics and machine learning methods such as neural networks
and evolutionary strategies.

Result This task was reasonably implemented, with a nice GUI, and achieves
good results. The results are also compared to an unstructured approach and
tested on several different terrains, followed by a discussion and comparison of
the approaches. In this regard, I consider all individual mandatory requirements
of the thesis to be well met. Jif{ worked independently and attended consulta-
tions regularly every week. The thesis is generally organized well enough but the
results are slightly more difficult to navigate due to the amount of comparisons.

Some minor comments: Many acronyms, in some places there is a minor
mixup with older versions (LSA, LSP) Some algorithm pseudocodes could be
improved from nested forloops to a more readable format. I would have wel-
comed an analysis of the reward landscape of the structured learning method
which was discussed during consultations but didn’t make it to the final version.
Would be nice to see the performance of the rest of the black box optimizers at
least on a single experiment.
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I. IDENTIFIKACNi UDAJE

Nazev prace: Uceni strukturovaného algoritmu pro chiize hexapoda
Jméno autora: Hronovsky Jifi

Typ prace: bakalarska
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Oponent prace: Rudolf Szadkowski
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1. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocn
Hodnoceni ndro¢nosti zaddni zavérecné prdce.

Zavérecna prace ku svému vypracovani vyzadovala navrhnout a porovnat vicero reSeni pro kontrolu lokomoce Sestinohého
robota, k cemuz autor musel vyuzit mezioborové znalosti z robotiky, strojového uéeni a programovani. Zadani tedy povazuji
za narocnéjsi.

SpInéni zadani Splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pfipadné i pric¢iny jednotlivych nedostatkd.

Student splnil vSechny povinné body zadani.

Zvoleny postup Feseni Sp révny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.

Autor nejdriv fesil lokomoci hexapoda v oddélenych podproblémech. Autor poté navrhnul tfi rGzné algoritmy pro kontrolu
lokomoce, které pak porovnal tfemi riznymi metrikami. Na druhou stranu nékteré kroky autora nejsou v praci
opodstatnéné, jako napriklad definice specifickych stavl efektoru, vstupy algoritmu a architektury neuronovych siti. Navic
prameér vSsech zmén pozic mi nepripada jako vhodnda metrika hodnotici kvalitu chize, jelikoZ tento soucet mize navysit i
preslapovani na misté a klepani robota.

Odborna troven B - velmi dobre

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

Autor vyuZzil mnoha znalosti ziskanych studiem pfi ndvrhu algoritmu pro kontrolu robota. Rozbor a porovnani chovani
navrhnutych algoritm{ mi ale pfipada velmi chudy. Zejména mi chybi u namérenych hodnot metrik smérodatna odchylka,
ale také i vyvoj hodnot metrik pro rGzné terény a algoritmy. V diskuzi autor uvadi své hypotézy, které experimenty vyvratily
¢i nevyvratily, ale chybi mi opodstatnéni téchto hypotéz.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace C _ dobi‘e

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpisti obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
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Text prace je psan anglickym jazykem, ktery je dle mého nazoru dobry, a text je v ¢astech jednoduse Ctivy. Ale jako celek se
prace Cte Spatné, jelikoZ autor uvadi definice ¢i vysvétleni mnoha pojm0 dlouho poté co je v textu uvede. Praci chybi
formalni Uvod do problematiky, kde by autor formalné predstavil problém, dileZité pojmy a proménné.

Vybér zdrojt, korektnost citaci A _ Vyb orn é

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

Zdroje jsou relevantni a pouZity v souladu s citacni etikou.

Dalsi komentare a hodnoceni
Vyjdadrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledk( zavérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplm, experimentdini zru¢nosti apod.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdavérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pFipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

Student navrhl tfi kvalitativné odlisné kontroléry pro lokomoci Sestinohého robota se zpétnou senzorickou
vazbou. Tyto kontroléry student naprogramoval, zaintegroval se strojovym ucenim a automatizoval vyhodnoceni
jejich kvality. Samotné porovnani téchto kontroléru je ale malo rozpracované: chybi zde statistika metrik a
detailnéjsi analyza naucenych kontroléru. Prace je psana dobrou anglictinou, ale jako celek je Spatné Ctiva, autor
nevysvétluje nékterd sva rozhodnuti a pojmy vysvétluje nékolik stran po jejich prvnim poufZiti.

Otazky:

1) Na zakladé zkuSenosti z této prace, existuje néjaka vlastnost terénu, ktera by urcovala, zda je vhodnéjsi pouzit
staticky (SA), hybridni (SA+*, LSA) nebo cisté nauceny (LUA) fidici algoritmus?

2) Neuronové sité pouZité v praci jsou bez stavové, tedy neuvaZzuji historii vstup(. Pfedpokladate tedy, Ze kazdy
vstup neuronové sité obsahuje informaci, ze které lze odvodit okam?Zity stav chlze hexapoda. M{zZete tento
predpoklad odlivodnit a pripadné diskutovat alternativni reseni?

PfedloZzenou zavérednou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobie.

Datum: 30.5.2022 Podpis:
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