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SOUHLASI HODNOCENI BAKALARSKE PRACE " s
3 ORIGINALEM Oponent BP

Jméno bakalare: Josef Navriatil Garantujici katedra: KKY

Nazev bakalarské prace: Metody planovani trajektorie pro UAV
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Doplnéni hodnoceni, ptipominky, dotazy:

Bakalarska prace se vénuje v dnesni dobé aktualnimu tématu a to metodam planovani trajektorie kvadroptéry.
Autor nejprve popisuje chovani kvadroptéry a diskutuje zpiisob jejiho Fizeni. Nasledné je popséan diskrétni a
spojity konfigura¢ni prostor. Pro oba typy prostoru je uveden detailni prehled algoritm@ pro hledani
trajektorie. Vybrané algoritmy jsou otestovany a jejich vysledky porovnany jak v 2D, tak i 3D prostoru, a to v
nekolika prostredich, kterd jsou vyplnéna mnoZzstvim piekazek. Algoritmy vykazujici nejlepsi vysledky jsou
nasledné otestovany na simulovaném letu kvadroptéry. Nakonec je provedeno zhodnoceni prace a vyty&eni
budoucich cilii autora.

Prace i pres niz§i uroveit druhé kapitoly obsahuje kvalitni piehled algoritmii pro planovani trajektorii a jejich
srovnani.

Dotazy:

Jakym zptsobem ovlivni volba typu dronu tlohu planovani trajektorie?

Splnéni bodii zadani X aplng || casteens ] nesplnéno
Doporuéeni prace k obhajobé @ ano D ne
Celkové hodnoceni prace [ |vyborng  |[X] velmi dob¥e | |dobre |[ ] nevyhovél

Jméno, piijmeni, titul oponenta BP: Ing. Zdenék Boucek

Pracovisté oponenta BP: KKY
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