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Nazev bakalarské prace:

Integrace simulatoru dronti v Unreal Enginu 5

Nazev bakalarskeé prace anglicky:

Drone simulator integration in Unreal Engine 5

Pokyny pro vypracovani:

1) Seznamte se s Unreal Engine 5 (UE5), se systémem skupiny Multi-Robot Systems (MRS) pro simulaci autonomni dronf
(UAV) a dalSimi nastroji pouzivanymi pro simulaci UAV.

2) Navrhnéte propojeni UE5 s MRS UAV simulaci pro ziskavani senzorickych dat z navrzenych prostfedi v UES.

3) Vhodné zvolenymi metodami proceduralniho generovani vytvorte minimalné dvé rizna prostredi pro ucely testovani
autonomniho letu v prostredi s prekazkami. Student sam vybere vhodna prostredi jako napfiklad les i jeskyné.

4) Kriticky zhodnotte dosazené vysledky s ohledem na budouci vyuziti. Porovnejte rychlost ziskavani sensorickych dat v
navrzenych prostfedich pro jedno a vice UAV. Srovnejte vlastnosti implementovanych metod a generované vystupy z
hlediska vizualni kvality a slozitosti generovaného modelu.
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