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Posudek oponenta diplomové prace

Pavel Brandejsky: Lokalni navigace chodcl ve virtudlnich modelech mést

Piedlozend diplomové prace se zabyvd metodami pro lokdlni navigaci chodcii ve virtudlnim prostiedi. Cilem préce je
prostudovéni stavajicich metod pro lokdln{ navigaci, jejich zhodnoceni a implementace a otestovani vhodného fesenf.
Price md volné navazovat na stévajici programové vybaveni pro navigaci chodct ve virtualnim modelu mésta.

Po prostudovani dokumentu a pfilozeného programového dila lze konstatovat, ze zaddni diplomové préce bylo
je splnéno.

Text prace je clenén do 6 kapitol, které se po obecném tivodu postupné vénuji stdvajicim metoddm, popisu
navrzeného feseni, implementaci, experimentiim a zhodnoceni prédce. Celkové vsak musim konstatovat, Ze text je
psin dost tézkopadné, préice se Spatné ¢te a jednotlivé kapitoly na sebe $patné navazuji. Teoretické ¢ésti textu by roz-
hodné prospéla kapitola vénovand celkovému zhodnoceni a porovndn{ véech zminovanych metod, pifpadné prehledové
tabulka s vyznacenymi vlastnostmi jednotlivych algoritmi. Pozitivné naopak hodnotim, ze kapitola s vybranou me-
todou ClearPath je vhodné doplnéna fadou nézornych ilustraci, které i pres ne vidy logicky napsany text poskytuji
Ctendfi dostatek informaci k utvofeni celkového obrazu. Jako ismévnou pak hodnotim poznémku o zkratce FVO -
finite-time-interval velocity obstacles (str. 24 - ,tato zkratka neni v pivodnim élanku vysvétlena®). Namisto psan{ této
pozndmky stacilo zadat do libovolného vyhleddvace ndzev metody, nehledé na to, Ze jeji vyznam je v ndsledujcim od-
stavci popsan: ,F'VO pocitd pouze s omezenym ¢asovym intervalem. .. “. Velmi zdafild je kapitola vénovand samotnym
experimentim, kde jsou opét pomoci fady obrdzki zdokumentované jednotlivé situace, ke kterym muze ve virtualnim
svété dojit (od setkdni dvou virtudlnich lidi, az po pohyb nékolika davii v riznych smérech).

Samotnd implementace vybrané metody je na velmi dobré drovni, dosazené vysledky sice vykazuji chyby a chodci se
misty nechovajf pfirozené, to vak nelze diplomantovi vyéitat. V fadé situaci je naopak pohyb jedincti veelku pfirozeny
a myslim, Ze pii zasazeni do modelu virtudlniho mésta by celd scéna vypadala uvétitelné. Je skoda, Ze integraci stavajici
metody s dalsfmi ¢dstmi systému pro navigaci chodcu ve virtudlni svété bylo vénovdno pomérné mélo ¢asu a mista
(kapitola 5.3, strana 45 + 1 ukézkovéd scéna na dodaném DVD), nevim vsak, zda mohl diplomant tuto skute¢nost
ovlivnit. Nejsem schopen fict, do jaké miry se jednéd pouze o implementaci stavajici metody a nakolik do préce vnesl
své myslenky diplomant, v kazdém pfipadé se viak jednd o netrividlni ilohu a diplomant se ji zhostil velmi dobfe.

Dodany zdrojovy kéd je piehledny a srozumitelny, vzheldem k tomu, Ze na praci budou pravdépodobné navazovat
dalsi studenti, mél by byt mnohem lépe komentovany. Nevim zda souéédst{ zadani bylo i néjaké predem domluvené
rozhran{ pomoci néhoZz by méla probihat komunikace mezi lokalni a globalni navigaéni metodou, lze vsak konstatovat,

Ze dodana implementace poskytuje rozumné metody s jejichz pomoci by integrace do zbytku systému neméla znamenat
piilis velky problém.

Soucésti prace je i jednoduché prostfedi pro prohlizeni chovéni virtudlnich chodcii. UZivatelské rozhrani je navrzeno
velmi dsporné a funkéné a lze velmi snadno pozorovat chovani konkrétnich jednotlivell véeiné zobrazovéni jejich
aktudlnich prekdZek rychlosti. Drobnou vytku bych mél pouze k nemoznosti vratit simulaci na zacatek (tlacitko
Reload nahraje celou scénu znova, takze o pfipadné upravy uzivatel bez varovéni pfijde) a nemoznost ménit rychlost
simulace (tento problém je ¢dstecné fesen krokovdnim simulace).

Pii obhajobé bych rdd polozil nasledujici otdzky:

o Algoritmus ClearPath, ktery je zdkladem dodaného Feeni je agentové orientovany. Jak si poradi s velkym
mnozstvim agentu v omezeném prostoru? Jaké jsou ¢asové a paméfové ndroky?

e Jak slozité je modifikovat chovani jednotlivych agentii (napf. ,pribojnost davem*)? Rozmanitost chovéni jed-
notlivce zvysi pfirozenost celé simulace.
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o Na dodaném videu ,szkandera2.avi“ je ndpadné chovani agenta 9, ktery se nelogicky vraci zpét. Je toto chovani
ddno tim, Ze musi projit néjakym navigatnim bodem? Lze navigaén{ bod roziffit na oblast, pfipadné jinym
zplisobem oznacit, Ze kolem tohoto bodu staéi pouze projit v dostateéné vzdalenosti a pokracovat dél?

Diplomant prokézal, Ze je schopen analyzovat zadany problém a navrhnout a implementovat uspokojivé fesen.
Velkou slabinou celé préice je bezesporu jeji textovd ést, k samotné programové realizaci nemém zdsadni vyhrady.
Doporucuji praci k obhajobé s navrzenym klasifikaénim stupném

,yvelmi dobre* y <
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