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1. Aktualnost’ témy

Téma dizertacnej prace je vel'mi aktualna, nakol’ko problematika Priemyslu 4.0 patri v su¢asnosti
medzi taziskové pristupy rozvoja v priemysle aj v inych suvisiacich odvetviach praxe.

2. Vyznam pre rozvoj vedného odboru

Dizertacnou pracou adresované vedné oblasti, ktorymi st robotika a strojové ucenie dnes predstavuju
hlavny prad v automatizécii priemyslu aj inych oblasti praxe. Metédam umelej inteligencie a strojového
ucenia sa dnes venuje maximalna pozornost’ a ich vyznam neustale narasta a aj bude narastat’.

3. Formalna a jazykova urovei prace

Praca je na vel'mi dobrej grafickej urovni. Text je prehl’adny, zrozumitel'ny, obrazky, grafy, tabul’ky aj
pouzity matematicky formalizmus su tieZ na vel'mi dobrej Grovni. Vsetky autorom formulované
myslienky s zrozumitelné. Praca moze sluzit' ako $tudijny material pre navrh robotickych pracovisk
po stranke ideového aj matematického konceptu opisu andvrhu kinematiky, navrhu technickej
infraStruktiry, simuldcie robotickych systémov, programatorského rieSenia aj realizacie metdd
strojového ucenia robotickych systémov.

4. Postup rieSenia problému a naplnenie ciel’ov

Hlavnym cielom tejto dizerta¢nej prace je: “navrh a vyvoj pokro¢ilych metdd v oblasti priemyselnej
robotiky v sulade s koncepciou Priemysel 4.0. Ide o vyvoj komplexného pristupu ku kinematickym
rieSeniam a planovaniu pohybu v rdznych robotickych manipulatoroch. Zahiia aj vyvoj Struktur na
predchadzanie kolizidm s vonkajSimi objektmi alebo autokoliziam a to vSetko pri zabezpeceni
vypoctovej efektivnosti.”

V ramci planovania pohybu sa vyskumny ciel’ zameriava na: “inovativne a neprebadané metody
vyuzivajuce ucenie s posilnovanim.”

Dalsim vyskumnym cielom dizertaénej prace je: “navrh univerzalneho robotického pracoviska v stilade
s koncepciou Priemysel 4.0. Ide o zacClenenie vertikalnej systémovej integracie na zabezpecenie
bezproblémovej interoperability a optimalneho prepojenia réznych typov systémov v rdmci pracovne;j
stanice. Zahffia aj vyvoj pouzivatel'ského rozhrania a simula¢ného nastroja zalozeného na Unity3D.”



Z precitania prace som nadobudol presvedcenie, Ze vSetky ciele dizertacnej prace boli splnené. Autor
navrhol koncept robotického pracoviska, zrealizoval ho, navrhol SW rieSenie, HMI, navrhol algoritmy
simulacie pohybu, algoritmy ucenia pre planovanie pohybu, zrealizoval ich a experimentalne overil.
Napriek tomuto konstatovaniu chcem autorovi polozit’ nasledovné otazky:

1. Aky podiel na tvorbe celého robotického pracoviska (koncepcia, roboticka infrastruktira, HW, SW)
ma autor dizertacnej prace.

2. Co povazuje autor dizertaénej prace sa svoje hlavné vedecké prinosy?

3. Pri niektorych vysledkoch (Appendix 2) st prezentované vysledky u¢enia pohybu pomocou DRL
metdd. Pri niektorych robotickych manipulatoroch bola dosiahnuté chyba polohovania na Grovni 4 az 8
mm. Su tieto hodnoty akceptovatel'né? Je mozné vysledky porovnat’ s inymi ,.klasickymi“ metodami
riadenia pohybu?

4. Aky ma autor nazor na aplikaciu metod na baze neuroevolicie pre rieSenie tloh planovania pohybu
robotickych ramien?

K praci mam este jednu poznamku:

Autor pouzil a experimentélne overil viaceré¢ metody DRL (DDPG, SAC, TD3). Ale nebola spomenuta
metdda Proximal policy optimization (PPO) (Schulman, 2017), ktora je novsia a je efektivna. V pripade
budiiceho vyskumu odpori¢am venovat’ pozornost’ aj tejto metode.

5. Publika¢na ¢innost’ autora

Autor uvadza 4 Casopisecké publikacie, z toho jedna kategérie Q2 a dve z kategodrie Q3 a tiez jednu
publikaciu na medzinarodnej konferencii (EvoStar).

6. Zaver

Na zaklade vSetkého vyssie uvedeného mézem konstatovat’, Ze doktorand preukazal schopnosti
tvorivo a vedecky pracovat’, prezentuje hodnotné konstrukéné aj vedecké vysledky a po tispesne;j
obhajobe a po zodpovedani otdzok navrhujem:

odporudit’ dizerta¢nu pracu Ing. Romana Parika k obhajobe a doktorandovi Ing. Romanovi
Parakovi odporiué¢am udelit’ titul PhD — philosophiae doctor.
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