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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Diplomov4 prace se vénuje v dnesni dob& velmi aktualnimu tématu, a to navrhu metod odhadu stavu a
fizeni pro kvadroptéru. Préce je ¢lenéna do 6 kapitol, kdy prvni dvé poskytuji avod do uvazované
problematiky. Ve tfeti kapitole je popsan algoritmus pro odhad pozice a orientace kvadroptéry na zakladé
méfeni z inercidlnich sensorti, magnetometru a GPS pfijimace. Ctvrta kapitola je vénovana navrhu fidicich
algoritmi pro regulaci otd¢ek motoru a Fizeni prostorové orientace kvadroptéry a jeji polohy. V paté a
Sesté kapitole Ize pak nalézt vysledky simula¢niho ovéfeni navrzenych algoritmi a zhodnoceni préace.
PfedloZené diplomova prace je celkové kvalitng zpracovéna a spliiuje viechny body zadani.

Poznamky a dotazy k diplomové praci:
1. V kapitole (2.1) je zminén inercialni soufadny systém. Jak je tento systém definovan?

2. V kapitole vénujici se popisu matematického modelu kvadroptéry chybi reference na literaturu &i
detailni odvozeni vztahi.

3. Ve vztahu (2.5) a (2.6) je formalni chyba, vyraz "exp(Omega)" neni roven "exp([Omega]x)". Také,
pokud je vektor "Omega" definovan jako vektor popisujici orientaci kvadroptéry pomoci Eulerovych uhl,
pak vztah (2.5) pravdépodobné plati za pfedpokladu malych thlii. Tato podminka by méla byt v textu
uvedena.

4. Notace pro vektor sigma bodi v (3.13) neni konzistentni s definici funkce "g(.)".

5.V kapitole 3.3 vénované matematickému popisu sensorii chybi popis poruch ovliviiujici jednotliva
mefeni. Jaké vlastnosti poruch byly uvaZzovany?

6. GPS pfijima¢ a magnetometr je popsan v ramci podkapitoly "3.3.1 Inercialni mé¥ici jednotka", avsak
bylo by vhodnéjsi je popsat vn& zmin&né podkapitoly.
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