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SlovnÍ

Nao|nění cí|ů oráce:

Diplomová práce se zabývá náwhem Kalmanova filtru pro eliminaci a seřazení dat z bistatického radaru pro
eliminaci chyb vmiklých při detekci cílů.

Teoretická část práce v úvodu popisuje multistatic(ý časoměrný koherentní systém se zaměřením na konfigwaci
jeden společný přijímač a tři vysílače (tj. 3 bistatické radary)' Kapitola obsahuje popis geometrie bistatického
radaru s uvedením základních parametrů (dosah' výkonové poměry, princip detekce cílů) a princip signálového
zpracoviíní v bistatickém radaru. Součástí kapitoly je i stanovení výpočtu hustoty letadel ve sledovaném
prostoru, které je potřebné pro správnou volbu vstupních parametni do Kalmanova filtru.

Praktická část práce je uvedena v druhé kapitole, kde je v úvodu vysvětlena problematika sledování většího
počtu cílů s uvedením všech možných chyb, které mohou vzniknout v měřených datech, která je nezbytná pro
jejich generování. Generátor vstupních dat je vytvořen velice univerzálně a lze volit mnoho parametni' které
slouží k nezbýnému otestování navrženého filtru (volba bistatické vzdálenosti, Dopplerova posuvu' velikosti
šumu, směrodatných odchylek měření, výpadku měření, vzniku falešných měření atd.). Následuje obecný popis
Kalmanova filtru pro odhad parametni bistatické vzdálenosti a Dopplerova posuw s uvedením jeho náwhu pro
růzrré scénďe (sledování jednoho cíle, pro více cílů z jednoho bistatického radaru). V poslední části se diplomant
věnuje náwhu rozšířeného Kalmanova ťrltru určeného pro sledoviíní pohybu cíle.

Závěrem lze konstatovat, Že cil.e DP byly naplněny. Diplomant nastudoval, aplikoval a ověřil funkčnost
Kalmanova filtru a rozšířeného Kalmanova filtru, která je poměrně obtížná.

Loeická stavba a stvlistická úroveň oráce:

Diplomová práce je členěna do 2 kapitol. Stylistická i graťrcká úroveň práce je na dobré trrovni.

Využití záměrů, námětů a návrhů v praxi:

Výsledky DP lze vyuŽít v praxi.
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