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Vyjadreni k praci

Piedloiend prace je femesiné velmi dobfe zpracovana spliuje zadani. Autor se pomérné dobie
zorientoval v problematice soufadnicovych systém0 vztazenych k Zemi i druZicovych navigaénich
systém, kde se dostal mimo béiné kurikulum jeho studijniho oboru. Zde nékdy bohuZel nedokazal
své poznatky spravné systematizovat (GPS NAVSTAR viz GNSS, viz nize) nebo se nékdy nedostal tak

daleko, jak by bylo pro préci vhodné: to nakonec nevadilo u autorem neobjeveného soufadnicového
systému ETRS, vyuzivaného pro pfesna GNSS méfeni. Nalezenim databazovych struktur a SQL pfikazu
pro uloZeni a analyzu prostorovych dat (viz konkrétné nize) by si viak autor usetfil velkou ¢ast
implementace. Zminéné nedostatky chapu jako dan za to, Ze se autor vydal do pro néj
neprobadanych oblasti.

Konkrétni komentdfe k obsahu

K poutiti terminu GPS: dnes i béiné mobilni telefony (o méfickych aparaturach ani nemluvé)
béiné pfijimaji signaly z nékolika rliznych navigacnich systému (nejc¢astéjsi kombinace v Evropé
je GPS NAVSTAR, GLONASS, Galielo). Vhodnéjsi je proto pouzivat obecnéjsi termin GNSS. Autor
v praci nejprve pouZivd pojem GPS a teprve v kapitole 3.2 pfechdzi k pouZiti pojmu GNSS.
Domnivam se, Ze autor mél zacit pfimo s obecnéjsim pojmem GNSS.

V Uvodu autor zmifuje zamér pouiiti bézného telefonu pro uréeni polohy (tedy kddového
pfijimace) namisto "presnych GPS lokatord” (zfejmé fazovych pfistroju pracujicich v mddu
RTK?). V uvodu ale neni zminén rozdil v pfesnosti téchto pfistroju. Autor se presnosti ziskani
polohy nevénuje ani v kapitole 3.2 Zjistovdni polohy v mobilnich zafizenich, vyjma zminky o
odhadované pfesnosti 5 m pro GPS NAVSTAR a 2,8 m pro GLONASS. Zde bych ze zkuSenosti
podotkl, Ze uvedené pfesnosti jsou dosaZitelné pouze videdlnich podminkach, pfesnost
v béiném provozu lze &ekat okolo 10 m. Pro Uplnost dodejme, Ze draisi pfistroje dosahuji
submetrové, resp. i centimetrové presnosti.

Nepresnost urfeni polohy mize vést k faleSné indikaci vstupu do lokality — kvituji, Ze autor si je
tohoto védom (viz str. 41) a pfi implemantaci takovou variantu alespon zakladné osetfil.
Doporucoval bych ale neoletfovat pouze poétem ,k za sebou bezprostfedné nasledujicich
soufadnic ndleZicich pravé jedné z oblasti”, ale do feSeni zahrnout i informaci o aktudlné
odhadované presnosti polohy, ktera je obsaZzena v NMEA zpravé z GNSS Cipu, a kterou lze
pravd&podobné ziskat i z pouzité komponenty Geolocator. Resilo by to i problém pfi redlném
testu s pfistrojem Lenovo P70 popisovany na str. 45,

Co Vas vedlo k volbé HyperSQL databaze? Ma tato databaze podporu prostorovych datovych
formatG? Podle zbéiného dotazu do vyhleddvaée nemd. Existuji databaze s podporou
prostorovych  datovych typl, napf.: https://en.wikipedia.org/wiki/Spatial database
podporujicich topologické operace (viz napf. https://en.wikipedia.org/wiki/DE-9IM), pfipadné
pouZiti jiné knihovny, které by usetfily implementaci hledani priniku bodu s polygonem?
(omlouvdm se za zbé&Zné hledani jen na wiki)

»FindIni mobilni aplikace je z uZivatelského pohledu prehledna a jednoducha” — str. 47.: v préci
neni uvedeno, kdo pfehlednost aplikace hodnotil. Zde se autor dotyka pomérné velké oblasti



UX testing (testovéni ufivatelské zkuSenosti), takovéto tvrzeni by mélo byt podioZeno testem
na skupiné uZivatell. Probghlo takové?

» Chvélim kapitolu 5.2 ~ na zakladg. zkuenosti z prace a znalosti sou€asnych limitdi aplikace
‘popisuje autor mozna dalii rozsieni.

'Kankrétni komentare k formé

e QObr. 3.3: Na prvni pohled obrizek plsobi, Ze 'pro bod P, vidim dva prisetiky, coi
nekoresponduje s popisem algoritmu:. Pro pfehlednost mohl byt obrazek rozdélen na dva
pfipady, pro dsefky PiEy a PiEa.

e PfiZdrojovani zavéretnych praci je nutné uvadét nazev prace, nejen autora a typ prace (napf.:
.Bakalarska prace”).

‘Spinéni zadéni

Navrhuji hodnoceni zndmkou velmi dobie a doporuduii ji k obhajobé.
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