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Tématem prace je planovani trajektorii pro formace bezpilotnich prostfedkti (mikrokoptér) tak, aby
formace navstivily zadané oblasti zdjmu. V této tloze je ikolem najit jak polohy jednotlivych mikrokoptér,
tak i jejich trajektorie s uvazovanim omezeni vzajemné polohy mikrokoptér, které je vyzadovano pro
relativni lokalizace ¢lenii formace. Student ve své praci k problému pfistoupil z pohledu planovani pohybu
a navrhl metodou zaloZenou na algoritmu Rapidly Exploring Random Tree.

Text préace je napsan anglicky na velmi dobré trovni. Kapitoly jsou logicky ¢lenény, vse potfebné je
vysvétleno a doplnéno nazornymi obrazky. Formulace tlohy je uvedena v prvni kapitole, nasleduje prehled
vybranych state-of-the-art metod pro planovani pohybu. Pfiklady chovani rtznych planovacich metod
jsou ukazany téz graficky. Implementacni detaily jsou popsany ve tfeti kapitole a provedené experimenty
a diskuze nad vysledky ve ¢tvrté kapitole. Obrazky jsou graficky velmi povedené, taktéz typograficka
stranka prace je na vysoké urovni.

Navrzené algoritmy byly otestovany s cilem zjistit jejich chovani v rtiznych situacich a porovnat je
s referenéni metodou. Student v pribéhu prace zjistil, Ze referenéni metoda Spatné konverguje k reseni
a proto navrhl jeji vylepseni (to je popsdno v sekci 3.3). Chovéani pldnovacich algoritmi je otestovano
v nékolika prostfedich i s uvazovanim vice bodt zdjmu. Vysledky experimentti jsou prehledné uvedeny
v tabulkach a priklady nalezenych trajektorii jsou pékné graficky znazornény. Diskuze nad dosazenymi
vysledky a vysvétleni chovani jednotlivych algoritmid je provedeno logicky a déva znat, Zze se student
v problematice planovani pohybu vyzna.

Jako vedouci prace velmi kladné hodnotim nadseny pristup studenta k feSeni prace. Na pravidelné
konzultace chodil perfektné pripraveny a oproti zadani implementoval vice planovacich metod. Taktéz oce-
nuji schopnost samostatné prace, napf. implementace planovacich metod podle védeckych ¢lanki véetné
jejich odladéni a nastaveni potiebnych konstant.

Pfedlozenou bakalaiskou praci hodnotim A — vyborné.
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