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Prace S. Slusného se zabyva navrhem fidicich algoritm( pro inteligentni adaptivni agenty. Jde o jeden
z dlleZitych problémU v oblasti umélé inteligence, ktery ma vyznam jednat v teoretické roviné
algoritmd uceni a Fizeni agentli, ale také v praktickych aplikacich zejména v robotice. Prace
systematicky uvadi ¢tenare do problematiky a obsahuje shrnuti zakladnich pfistup( a autor(v vlastni
pfinos ve trech oblastech — navrhu reaktivnich adaptivnich agentl, navrhu hybridnich Fidicich
architektur a vyuziti pfistupu deliberativniho planovani.

Struktura prace je ptirozené rozdélena na vySe uvedené ti ¢asti, v nichZ autor popisuje problémy,
které pak resi na Urovni navrhu algoritma a jejich experimentalniho ovéfeni na robotickych agentech,
bud'v ramci fyzikalné vérné softwarové simulace, nebo pfimo ve formé fyzickych robotl. V prvni ¢asti
vénované adaptivnim reaktivnim agentim ukazuje autor vyuZiti neuroevoluce pro uceni agentu
fizenych doprednymi a rekurentnimi neuronovymi sitémi a porovnava vysledky s pfistupy pomoci
Markovovskych procest. Vysledky zahrnuji fizeni robotickych agent( v problémech prohledavani,
kolektivniho chovani, a také zajimavou aplikaci Markovovskych procesl pro fizeni robota Einstein,
kterou autor realizoval béhem Ucasti na prestiznim workshopu Telluride Neuromorphic Cognition
Engineering Workshop. Druha cast pojedndva o sloZitém problému hybridnich Fidicich architektur,
které autor navrhl pro problém tizeni robotického agenta, a které zahrnuji podproblémy lokalizace,
mapovani a planovani pohybu. Algoritmy i experimenty v této kapitole jsou mimo jiné zaméreny na
platformu levnych malych robotl E-puck se specifickymi vlastnostmi jako pomérné nedokonalé
senzory a maly vypocetni vykon. Treti ¢ast prace resi problém navrhu deliberativniho pldnovace cesty
robota pomoci algoritmi programovani somezujicimi podminkami. Kromé ndavrh( nékolika
prohleddvacich strategii autor pracuje i s hybridnim pfistupem kombinujici constraint programming
s lokdlnim prohleddvanim.

Za nejduleZitéjsi prinos a vysledky predkladané prace povazuji nasledujici: Srovnani planovacich a
reaktivnich pristupd k fizeni robotickych agentl. Zatimco ndvrh reaktivnich agentl umoziuje
relativné snadné uceni, jeho slabinou je omezenost jen na kratkodobé cile, naopak planovaci
techniky jsou pro roboticky svét casto pfilis rigidni. Autor navrhl nékolik hybridnich algoritm, které
tento problém v omezené doméné fesi. Srovnani adaptivnich pfistupd pomoci klasického
posilovaného uceni a v rdmci evoluénich algoritm( pro robotické aplikace je dalsim pfinosem préce.
VSechny navrZené algoritmy jsou autorem experimentdlné provéfeny na rdznych robotickych
platformach.

Autor se v praci vénuje velmi aktudlnim problémim soucasné umélé inteligence a svymi vysledky
prispiva k porozuméni problému fizeni inteligentnich agentd, hlavné v otazce vztahu planovacich a
adaptivnich pfistupl. | na zakladé jeho kvalitni publikacni historie lze dolozit, Ze dosazené vysledky
jsou relevantni a na mezindrodni Urovni. Domnivam se, Ze predkladanou praci i pribéhem svého
studia Stanislav Slusny jasné prokazal svou schopnost samostatné védecké prace a doporucuji uznani
této prace jako doktorské disertace.
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