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Text posudku:

Hluboké zpétnovazebni uceni doséhlo v uplynulé dekad¢ znatelnych uspéchi (hrani her
jako Go, Sachy ¢i videohry zcela bez lidskych trénovacich dat, navigace roboti, navrhy
neuronovych architektur). V nékolika poslednich letech se aktivné zkouma také moznost vyuziti
algoritmt GspéSnych v jednoagentnim prostredi (SaRL) v pfipadé viceagentnich systémil
(MaRL). Cilem diplomov¢ prace bylo navrhnout nové algoritmy pro vyuziti ve viceagentnich
systémech a porovnat je se stavajicimi.

V prvni kapitole diplomové prace jsou zavedeny teoretické zédklady pro jednoagentni a
viceagentni zp&tnovazebni prostfedi. Vzhledem k tomu, Ze viceagentni rozsiteni MDP byly
definovany relativné nedavno, jsou v riznych publikacich pouzivany rizné varianty a rizna
znaceni, takze definice s unifikovanym znacenim pro jednoagentni a viceagentni prostiedi
navrzené v diplomové préci jsou prvnim piinosem.

Druha kapitola nabizi zdatilou reSersi existujicich algoritmii pro jednoagentni prostredi.
Autor popisuje sekvenci stale pokrocilejSich algoritmi, které na sebe navazuji, az k TD3-
FORK, coz je algoritmus z fijna 2020. Popis existujicich algoritmi pro viceagentni prostiedi
pak nésleduje v kapitole tieti.

Nové navrzeny algoritmus je prezentovan v kapitole 4. Jedna se o upravu algoritmu TD3-
FORK pro viceagentni prostfedi, s dvéma moznymi rozsifenimi (soft varianta dle Wei et al.
(2018) a minimum dvou kritikd v policy update dle Fakoor et al. (2020)).

Kapitoly 5 a 6 popisuji reimplementaci a porovnani vSech algoritmii popsanych
v diplomové praci, a to jak v ptipadé¢ spojitych tak diskrétnich akci. Kromé podrobnych
vysledka (7 stran v kapitole 6, 14 stran v appendixu) obsahuje prace 1 dikladny popis
hyperparametri a vysledky nékolika vhodné navrzenych heuristik.

Praci povazuji za velmi zdafilou, vénujici se aktivné zkoumanému a vysoce relevantnimu
tématu. Navrzeni nového konzistentniho znaceni vyzadovalo zna¢ny piehled v dané rozvijejici
se oblasti, a vznikly text tak mtze slouZit jako studijni text v pokrocilych kurzech
zpétnovazebniho uceni. Objektova reimplementace vSech algoritml ndzorné demonstruje
spolecné rysy i rozdily a vyhodnocovaci platforma dovoluje snadné ptidani dalSich experimentii
a vizualizaci chovani natrénovanych agentli. V neposledni fad¢, navrzeny algoritmus dosahuje
velmi dobrych vysledkd.

Préce je pséna srozumitelnou anglictinou. Piestoze obsahuje vice jazykovych chyb, nez
kdyby byla psana Cesky, tyto chyby nebrani porozuméni, takze volbu anglic¢tiny povazuji za
vyhodu, diky které miize mit prace 1 mezinarodni dosah.
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Poznamky k textu prace:

[str 5]:,,... [based on the current state of the environment and the chosen action] the
agent receives the information about the new state together with a reward, which signals
whether it was a wise decision* — akce se nemusi projevit okamZzité, tj. zda byl dobry
napad akci provést se miize projevit az mnohem pozdégji, byt text naznacuje, Ze se to
agent dozvi okamzité

[str 6]: v textu je algoritmus definovan jako model-based, pokud ma ptistup k dynamice
MDP; bézné se nicméné jako model-based klasifikuji algoritmy, které vyuZzivaji i
natrénovany model prostfedi (koneckoncii autor sam oznacuje TD3-FORK jako model-
based).

[str 8]: byt je definice délky trajektorie formalné spravné, pfijde mi neintuitivni, protoze
trajektorie (s0, a0, s1) ma dle definice délku 0, zatimco ja bych ocekaval 1, tj. pocet
pocet akci v trajektorii. Tato varianta by dovolila zavést délku ,,prazdné* trajektorie (s0)
a v naslednych definicich by stacilo v definicich R zménit spodni index na 1.

[str 9]: poznamka pod ¢arou neni myslim potfeba, rovnice (1.3) plati i pro finite-horizon
situaci, protoze ¢as musi byt také soucasti stavu, aby prostiedi vyhovovalo definici
(PO)MDP.

[str 15]: podminka na R v pfipad¢ kooperativniho a kompetitivniho prostiedi pred sekci
1.2.3 je nejednoznacna (neni jasné, jestli ma byt vynechana kvantifikace ptes stavy a
akce na zacatku nebo na konci kvantifikatoril); pouziti funkce sign misto existenéniho
kvantifikatoru pro & by asi bylo pfimocarejsi.

[str 26]: target network se upravuje pomoci exponential moving average, ne Polyak
averaging (vzoroec je spravné, jen nazev neni korektni).

[str 26]: ,,We also need to ensure that this function is differentiable w.r.t. action a. By
using NN, this assumption is fulfilled.” Toto tvrzeni ptimocaie plati jen v ptipadé
spojitych akci; v ptipad€ diskrétnich akci (které jsou v DP také uvazovény) je potieba
pouzit néjakou spojitou relaxaci kategorické distribuce.

[str 26]: Pouzita spojita relaxace kategorické distribuce (ST Gumbel-Softmax) by si
zaslouzila podrobnéjsi popis, nepovazuji ji za béZznou znalost.

[str 28]: Poznamka pod €arou neni potieba, termin TD4 je zavedeny 1 v hlavnim textu.
[str 33]: ,,The naive implementation causes an exponential growth in these spaces with a
number of agents — myslim, Ze stejné jako lze faktorizovat akce agentll, je mozné
faktorizovat i vstupni pozorovani (tj. reprezentace vstupu pak nebude one-hot a bude rtst
linedrné s poctem agentll na vstupu); ve spojitém piipad€ se pouZziva stejna faktorizace,
takze ocekavam, ze by fungovala korektn¢ i v pripade diskrétnich stavi.

[str 37]: ,,and done signal for each agent d.“ Formalismus ukoncovani episod by si asi
zaslouzil podrobnéjsi popis. Jedna z moznosti je ptidat do definic prostiedi funkci, ktera
pro dany stav fekne, zda je termindlni ¢i ne (v ptipadé MDP je takovy test trividlni, ale v
ptipadé¢ POMDP ho nemusi byt mozné provést pouze z pozorovani, proto je dalsi funkce
potieba).

[str 40]: stfedni hodnota pies vysledky u,” nedava formalné smysl (protoze je to funkce a
ne distribuce); pouZziti replay-bufferu by vic odpovidala stfedni hodnota pies mozné
chovani ostatnich agenti (tj. jednotlivé vzorky stfedni hodnoty by byly n&jaké u™).

Praci doporucuji k obhajobé.

Praci nenavrhuji na zvlastni ocenéni.
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