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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Cilem bakaléiské prace je sezndmeni se s metodami planovani trajektorie vhodné pro tzv. UAV (Unamanned Aerial
Vehicle) a ddle implementace a testovani vybranych metod. Autor nejprve posal zékladni model kvadrotorové
helikoptéry, poté probral dvé kategorie metod planovani a nasledné provedl jejich testovani a srovnani. Konkrétné
autor testoval metody Theta* a Lazy Theta*, které vychazeji ze znamé metody A* pouZivané pro konfigura¢ni
prostory s diskrétni reprezentaci a pro spojité konfiguraéni prostory pak tzv. pravdépodobnostni metody, konkrétné
metody RRT* a RRT*FN vychdzejici z metody RRT. Viechny metody jsou piehledné popsany a jejich implementace
jsou postupné ovéfeny a porovnany.

Bohuzel se prace nevyhnula jak formalnim, tak i vécnym nedostatkim. Autor napf. pouziva k vysvétleni termind,
které jesté nejsou v praci definovany nebo se vymezuje k nécemu, co téZ jesté nebylo popsano. Nékteré pojmy jsou
pak téZ nedostatecné (jako napi. konfigura¢ni prostor) nebo chybné definovany (vztah (3.1) neni Eulerova rovnice,
ale chybné definovana Euklidovska mira). Prace se bohuzel kromé vybranych metod nevénuje alespon obecnému
pfehledu metod, které se obvykle pro pldnovani pouzivaji. Téz by se podle nazvu prace dalo predpokladat, Ze je
kladen diiraz na pldnovani trajektorie pro UAV, nicméné se piimo UAV prace vénuje jen ve stru¢ném popisu modelu
kvadroptéry a testu dvou nalezenych trajektorii se simulaénim modelem kvadroptéry. Autor se zde navic ani
nepozastavil nad tim, Ze simulovana trajektorie, ktera ma sledovat trajektorii navrzenou metodou Theta* nespliiuje
zakladni pozadavek, aby UAV nenarazil do piekazek..

Nicméné i pies tyto vyhrady je tieba vidét piinos v provedené implementaci a testovani vybranych metod planovani
trajektorie.
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