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Predlozena prace se zabyva problematikou pokryvani nekonvexnich oblasti s vyuzitim UAV. Jedna
se o aktudlni a velmi zajimavé téma. V této tloze je tieba naplanovat trajektorie UAV tak, aby byla
pokryta celd zadand oblast s tim, Ze je nutné uvazovat omezeni UAV (energie, ale i kinematické
omezeni), jakoz i nelétat nad zakdzanymi zénami.

V prvni a druhé kapitole je popsén tivod do problematiky spolu s motiva¢nim scénafem potizovani
ortofotomap. Pfehled publikovanych praci je uveden v kapitole 3. Student se v praci zaméfil na vyuziti
polygonalni reprezentace map, tudiz i tento prehled se zabyva pouze metodami uréenymi pro pokryvani
polygonii. Jednou ze zminénych metod je i pokryvéani oblasti s uvazovanim energie, coz je téma, které
se dosud spiSe nefesilo.

Ve ¢tvrté kapitole jsou popsdny implementacni detaily vybranych metod spolu s modifikacemi,
které bylo nutné zavést. Kromé pseudokédit metod jsou zde uvedeny i pouzité datové struktury. Dalsi
roz§ifeni metod, které bylo nutné zavést pro zohlednéni kinematickych omezeni, je popsano v 5. kapi-
tole. Zde je také popsdna nova metoda pro prulet s uvazovanim bezletovych zén. V préci student
navrhuje tii typy téchto zoén a algoritmus pro jejich slouceni do jednoho polygonu a nasledné vélenéni
do hlavni polygonélni mapy. Metody jsou sice popsany v textu, ale lepsi by byl popis pseudokédem.

Jaké jsou asymptotické sloZitosti metod uvedenych na str. 37 ¢

Implementované metody byly integrovany do frameworku AGENTFLY a otestovany ve scénéfich
s konvexnimi a nekonvexnimi oblastmi, a dale ve scéndii s bezletovymi zdénami. Algoritmy jsou
porovnavany na zakladé délky vyslednych trajektorii. Experimenty jsou dobfe popsany a vyhodnoceny,
vysledky jsou pékné okomentovany. Kromé téchto experimentt provedl student realizaci trajektorii na
bezpilotnich prostiedcich. Pohyb UAV je zobrazen v grafech, avsak chybi zde tabulky se skutetnymi
délkami trajektorii.

Proé nejsou v sekci 6.3 uvedeny délky trajektorii z redlngch experimenti i pres to, Ze jsou zndmy
zdaznamy z GPS?

Jaky je rozdil mezi obr. 47 a 489 Obdobné jaky je rozdil mezi obr. 49 a 50, a mezi 51 a 52% Jednd
se o dva ruzné zdznamy letu stejného scéndre?

Diplomovéni prace je psdna anglicky s minimem gramatickych chyb. Text je psan ¢tive, algoritmy
jsou detailné popsdny a vSe potiebné je nazorné vysvétleno. Postup praci je v souladu se zadanymi
cily prace.

Typograficky stranka textu by mohla byt vylepSena, napf. pouzitim pomléek ‘—
zakazem odsazeni za rovnicemi. Odstavce jsou na nékterych strankach oddéleny velkymi mezerami
(napf. str. 14, 30 a 34). Algoritmy by bylo lépe popsat pseudokédem, nez jako list polozek (napi.
algoritmy na strané 37).
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Préci hodnotim zndmkou B — velmi dobre.
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