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Hodnocení vyznačte x v příslušném políčku'
Výsledné hodnoceníoponenta próce je dóno celkoým subjektivním hodnocením.
Klasifikace próce v bodě 5 je uvedena slovně, ne číselně ani písmenem.

2. Připomínky a komentáře k diplomové práei
Dip|omová práce se zabyvá praktickou ap|ikací a|goritmu h|ubokého posí|eného učení na systém řízení
pneumatické pružiny. Samotná práce je č|eněna do 9 kapito| ve kteých autor postupně provádí čtenáře
ce|ým procesem worby regu|ačního obvodu a to v chrono|ogicky správném a |ogickém pořadí. V úvodní
částije popsána motivace k sepsání DP a popsána aktuá|nost řešeného tématu. Nás|eduje popis již
využívaných ap|ikací strojového učení. Ve čwrté kapito|e je obecně popsán princip sestavení a funkce
neuronové sítě a detailně rozebrány zák|adní aktivační funkce. Nás|edují dvě kapitoly s definicí zák|adních
pojmů a popisem a|goritmu posí|eného učenís využitím Q-funkce a technikou aďor-critic. Sedmá kapito|a
bohužeI poněkud stručně popisuje použití Deep deterministic poIicy gradient (DDPG) a|goritmu v prostředí
Mat|ab SimuIink k řízenívirtuá|ního modeIu pneumatické pružiny. Je popsáno nastavení základních
hyperparametrů a parametrů odměnové i penalizačnífunkce' Z uvedených rnýs|edků je patrné, že
principiá|ně je použitá metoda funkční i když prozatím v porovnání s P|D regulací ne tak kva|itní. Je škoda,
že neby|o provedeno finá|níod|adění neuronové sítě na vyvinutém experimentálním stendu a porovnána
P|D regu|ace v reá|ném prostředí s pasivními odpory a dopravním zpožděním.
Poz.
Na str. 18 je chybně popsána symetrie funkce v grafu.
Na str. 28 v pos|edním odstavci zřejmě doš|o k záměně s|ov pub|ikacích a ap|ikacích.
obr. 14 na straně 33 by si zas|ouži| podrobnější popis, jedná se o stěžejní část ce|é práce.
Práce je zpracována přeh|edně a je na ve|mi s|ušné grafické úrovni.
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Splnění cíle a zadání práce x
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3. otázky k dip|omové práci
Na straně 36. v kapitole 7.4 vyvo|áváte poruchu systému změnou hmotnosti závaží. Jaké druhy buzení
dynamického systému rozeznáváme a jaké jste použilvy?
Pokuste se pro názornost odhadnout úsporu času získanou předučením neuronové sítě na matematickém
modelu oproti učení se přímo na reá|ném mechanickém systému.

4. Vyiádření oponenta, zda diplomová práce splňuje požadavky na udělení akademického titulu a zda je
doporučena k obhajobě
Před|ožená práce sp|ňuje cíl zadání i poŽadavky na uděleníakademického tituIu inženýr uchazeči v případě
úspěšné obhajoby. Před]oženou práci doporučuji k obhajobě.

5. Klasifikace oponenta diplomové práce
Výborně
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