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1. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRI TERI I
Zadani narocneéj §i
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neexistuje uceleny pfistup k jeho feSeni. Autor musel pfijit s vlastnlm pristupem k feseni problému. Prace byla po
implementacni strance relativné rozsahld a autor se musel sezndmit i se softwarovymi knihovnami tfetich stran.

Spl néni zadani splnéno
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Zadani prace povaZuji za splnéné. Prace predstavovala kombinaci teorie a praktické ¢asti. V teoretické casti se autor
zabyva problematikou detekce bezpilotnich prostredk( a taxonomii jejich atokd. V praktické ¢asti autor jim navrzené
metody fizeni implementoval v jazyku Java s vyuzitim frameworku AgentFly vyvinutém na katedre pocitacl a ovéril v
simulacich.
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Aktivita a samostatnost pfti zpr A-vyborné
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Autor pracoval samostatné, k praktické realizaci pfistupoval aktivné. Pravidelné se ucastnil konzultaci. Autor prokazal
schopnost samostatné zpracovat dané téma, v pribéhu feseni dokdzal identifikovat dllezZité podproblémy a tyto problémy
analyzovat a vyresit.

Odborna Udroven A-vybornég
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Prace je na velmi dobré odborné arovni. Autor aplikoval v praxi znalosti z oblasti softwarovych systému a pocitacové
grafiky. Autor se nejprve vénuje modelovani 3D prostfedi, modelovani kamerovych a akustickych senzorl s vyuZitim ray
tracing algoritm( a modelovani bezpilotnich prostfedkd. K tomuto vyuziva funkci poskytnutych frameworkem AgentFly,
resp. jeho vizualizacni ¢asti. Nasledné navrhuje algoritmus pro optimalizaci rozmisténi detekcnich senzor(, ktery vyuziva
mixed integer linear programming. Algoritmus bere v potaz fadu omezujicich podminek. Autor proved| experimentalni
ovéreni simulaci, kde prokazal funkénost navrieného feseni. Vsechny vychozi predpoklady autor v praci diskutuje a
odkazuje na relevantni literaturu. Ocenuji schopnost autora zorientovat se v nové problematice.

Formalni a jazykova Uroven, roz A-vybornég
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Po formalni a typografické strance je prace dobre zpracovana, je vhodné ¢lenéna do kapitol a sekci, obsahuje vSechny
nalezité ¢asti. Prace je zpracovdna v anglickém jazyce na dobré Urovni.
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Vybeér zdrolﬁ, korektnost citaci A-vyborné
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Autor se v praci odkazuje na témér 50 publikacnich zdroju, pficemz jde o kombinaci odbornych ¢lankl a webovych stranek.
Jednd se o relevantni a aktualni publikace z neddvnych let. Zdroje jsou v prdaci Fadné citovany a odliseny od vlastnich uvah.
Citace jsou v souladu s konvencemi.
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Vlozte komentar (nepovinné hodnoceni).
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Jedna se o kvalitni a prehledné zpracovanou praci, autor prokdzal aktivni a samostatny pfistup k feSeni zadaného
problému.

PFi obhajobé doporucuji autorovi polozit nasledujici dotaz — Sel by Vami navrZeny systém modifikovat pro pouZiti
pan-tilt-zoom (PTZ) kamer? Jak by se jejich vyuziti projevilo v jednotlivych fazich algoritmu (rozmisténi senzord,
evaluace)?

PfedloZenou zavére¢nou praci hodnotim klasifikacnim stupném A-vy b or n é .

Datum: 1.9.2020 Podpis: Milan Rollo
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