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Zadanim bakalarské prace je navrhnout algoritmus pro planovani pohybu bezpilotniho
prostfedku v méstském prostfedi za u€elem méfeni vétrného pole tak, aby se minimalizal vék
namérenych dat, naimplementova ho a ovéfit v simulaci. Navic, zadani pozaduje, aby navrzeny
algoritmus pfi planovani uvazoval vliv vétru na dynamiku bezpilotniho letadla a aby byl
porovnan s planovacem trajektorie, ktery vliv vétru neuvazuje.

Studentka body zadani splnila. Prace obsahuje vcelku pouénou reSersi prace v oblasti méfeni
vétrného pole pomoci bezpilotnich prostfedku, popis navrzeného algoritmu a popis vysledki
experimentalni analyzy navrzeného algoritmu. Mnozstvi prace, které studenta vykonala béhem
bakalafské prace je uctihodné a prace sama o sobé je zajimava. Pfesto existuje nékolik
aspektd, ve kterych ma predlozena prace rezervy.

Prvnim z nich je kvalita textové Casti prace. V textu sice najdeme dostatek informaci o
zvolenych metodach, €asto ale neni jasné pro€ je konkrétni metoda v systému pouzita a v
popisu se pouzivaji specialni, pro bézného &tenafe neznamé pojmy, coz €ini praci velmi obtizné
Citelnou. V praci dale chybi formalni zadefinovani feSeného problému a pfi &teni tak neni jasne,
jaké ma algoritmus vstupy, jaké ma vystupy, s jakymi pfedpoklady navrzeny algoritmus pracuje
a jaké kvalitativni metriky se snazi optimalizovat. Definici feSeného probému jsem si tedy musel
domyslet az pfi Cteni navrzeného feseni v tfeti kapitole. Pfi ¢teni mi napfiklad nebylo jasné,
jestli je vstupem jen mapa prostiedi nebo i apriorini model vétrného pole a tedy, zda je CFD
solver soucasti navrzeného feSeni a nebo slouzi jen k vygenerovani testovacich dat. V praci se
dale operuje s pojmy z geostatistiky jako je variogram i kriging, které ale béznému Ctenafi
nebudou znamé a mély by byt tedy v praci nejdfive vysvétleny.

Druhou vyhraou je omezeny rozsah experimentalniho porovnani planovace, ktery vliv vétru
uvazuje, s planovacem, ktery vliv vétru nemodeluje. V praci tyto planovace sice porovnany jsou,
ale jen na jedné instanci problému. Obrazek 4.7 pak ukazuje trajektorie vygenerované kazdym z
algoritmu. Bohuzel, z obrazku neni poznat smér letu letadla a navic Sipky oznacujici smér vétru
jsou necitelné. Je Skoda, ze Ctenar si nemUze vizualné ovéfit, jestli navrzeny algoritmus
planujici s vétrem vyuZziva vétrné pole 1épe nez zakladni algoritmus.

| pfes tyto drobné vyhrady je zfejmé, Ze studentka vykonala signifikantni mnoznstvi prace a
vysledky prace jsou obecné velmi zajimavé.

Diplomovou praci proto hodnotim stupném B - velmi dobfe.



Otazky:

VSechny bezpilotni prostfedky pro méfeni vétru, které uvadite v sekci 2.1.1 jsou typu
"fixed-wing" a maji tedy pozadavky na minimalni polomér otaceni. Vas planovac ale toto
omezeni neuvazuje a generuje tak cesty, které ostfe méni smér pohybu. Jak by jste se s timto
rozporem vypofadala pfi nasazeni na realné letadlo?
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