PFi feSeni slozitych uloh strojového uceni byva Casto obtizné specifikovat presny postup vedouci k jejich
spravnému TeSeni. V praxi proto mlZe byt vyhodnéjsi vyuzit napf. zpétnovazebného uceni, které
vyZaduje jedinou informaci o feSené Uloze, a to odménu Umérnou vhodnosti akci agenta. Ukazuje se, Ze
algoritmy zpétnovazebného uceni pracujici s neuronovymi sittmi mohou v Fadé takovych uloh
dosahnout dobrych vysledkl. Dosazené vysledky mohou byt lepsi, ma-li neuronova sit' schopnost
modelovat prostfedi nebo je-li rozSifena o rekurentni vazby. V praci ukazujeme, Ze pro danou sit', ktera
spravné predikuje odménu, je nalezeni optimalni akce v obecném pfipadé NP-UplIn& uloha. Popisujeme
tfi modely neuronovych siti. Jednim z nich je ndmi prizpdsobena varianta Suttonova algoritmu TD(,) pro
nemarkovské prostredi. VSechny tfi modely jsme dlikladné otestovali v ndmi vytvoreném simulatoru
dravce a kofisti. Nejuspésnéjsi z testovanych modell - modifikovany TD(,) jsme nasledné aplikovali pfi
fizeni redlnéeho mobilniho robota. V praci se zaroveii zabyvame vhodnym zplsobem odménovani,
biologickou opodstatnénosti zvazovanych modeld neuronové sité, dlleZitosti explorativnich schopnosti
algoritmu a mezemi pouZitelnosti zpétnovazebneho uceni. Soucasti prace je knihovna neuronovych siti
napsand v jazyku C++, ve které jsou popsané modely implementovany.



