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Bakalaiska prace pana Neckafe se zabyva rozsifenim existujiciho modulu Traffic, pouzivanym
v systému VRUT pro simulaci dopravy, o podporu kfizovatek a viceurovitového simula¢niho systému,
ktery vyuziva zjednoduseny kinematicky model pro fizeni vzdalenych vozidel.

Studentovi se uspésné povedlo navrhnout rozsifeni popisu grafu silnic o kfizovatky a nasledné
i implementovat simulaci prijezdu vozidel kiizovatkami véetné davani prednosti v jizd¢. Funkcnost
implementovaného feSeni je ovéfena na jedné scéné, ze které je na prvni pohled patrné, ze simulace trpi
fadou nedostatkll. Vozidla se obcCas zastavi a uz se nedokazou rozjet, ob¢as vozidlo zustane stat pied
kiizovatkou davajic pfednost vozidlu, ale nikde pobliz zadné vozidlo neni a vozidlo pied nim bez
problémi ktizovatkou projelo. Ze simulace je také viditelné, ze vozidla davajici prednost velmi ¢asto
nestihnou dobrzdit a zastavuji az na prechodech. Stejné tak se stava, ze vozidla zbyte¢né ¢ekaji na
vozidla, kterd zastavila pied kiizovatkou a nepokracuji v jizdé (napf. uzivatelem fizené vozidlo). Toto
chovani je zpisobené tim, Ze se pfi davani prednosti testuji pouze uzly grafu silnic do ur¢ité pevné dané
vzdalenosti (konkrétné dva uzly) od ktizovatky, zda neobsahuji néjaka jina vozidla, kterym je nutné dat
prednost. Navic k testovani pfednosti dochazi teprve v okamziku, kdy uz vozidlo stoji pred uzlem
kiizovatky. Spravnéjsi a pro realisti¢téjsi simulaci nutné by bylo pfidat i test na ¢asovou vzdalenost
koliznich vozidel od fizeného vozidla a tim zabranit ¢ekani na stojici vozidla ¢i naopak piedejit kolizim
s rychle jedoucimi vozidly. Zcela opominuta je logika vyhodnocovani moznosti ptedjizdéni na
vedlejsich komunikacich (a souvisejici jizda v protisméru).

Prace se dle zaddni méla také zabyvat implementaci viceuroviiové simulace dopravy, ta bohuZzel
zustala pouze ve fazi navrhu, bez implementace. V textu je pouze popsadn mezoskopicky model Mezzo
a struény navrh, jak jej integrovat do modulu Traffic, coz povazuji za krok spravnym smérem. Déle je

zminéna moznost nahrady pouzitého fyzikalniho modelu jednodussim kinematickym modelem, neni zde
ale zadna analyza ¢i navrh, jak by se model dal jednoduse integrovat do stavajicich moduld VRUTu.

Jazykova, formélni i typograficka kvalita textu prace je na dobré urovni, text je dobfe Citelny,
srozumitelny a vSechny pouzité informacni zdroje jsou v praci fadné citovany. Jedinou ptipominku mam
ke kvalit¢ obrazkl (obr. 3.1 a 3.2) a k chybé&jicim odkaziim z textu na vétSinu vlozenych obrazk.
V kapitole prezentujici naro¢nost simulace bych uvital podrobnéjsi analyzu rychlosti jednotlivych ¢asti
simulace (modul Traffic, modul VehicleSimulator, zobrazovéni) v zavislosti na po¢tu simulovanych
vozidel a také testy pro vétsi hodnoty simulaéniho kroku odeTimeStep s diskusi, kdy je simulace jesté
realisticka a kdy uz dochazi k velkym nepiesnostem v simulaci.

K praci mam nasledujici otazky:
» Jak pfesné je realizovano brzdéni vozidel pt1 davani prednosti v kiiZovatce? Modul Traffic pouziva
dva zpusoby fizeni, pomoci rychlosti a akcelerace, ktery zpiisob vyuzivate?

Zadani bakalarské prace, které povazuji za obtizn&jsi, je spInéno jen Casteéné, implementace
ktizovatek je funkc¢ni, zatimco kinematicky model neni implementovan vibec a ziistal jen ve fazi
navrhu.

Zavér:

PfedloZzenou zévérecnou praci hodnotim, s pfihlédnutim kvySe uvedenym nedostatkiim,
klasifikaénim stupném D — uspokojivé.
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