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Hodnoceni diplomové prace oponentem
Nézev préce: Realizace |étajiciho prostfedku
Student: Bc. Roman CORBA | sw.Ese: | E12No04sp
Oponent: Ing. Vladimir Pavii¢ek, Ph.D.
Kritéria hodnoceni préce oponentem Max, body Pfid&lené body

Spinéni zadani prace (posuzuje se i stuperi kvality spinéni) 25 20

Odborna drover prace 50 35
Interpretace vysledkd a jejich diskuze, pfip. aplikace 15 12

Formalni zpracovéni prace, dodrfovani norem 10 6

Hodnoceni obsahu a kvality préce, pHipominky:
Hodnocend prace diplomanta Romana Corby nese nazev Realizace létajiciho prostfedku. V zdsadich pro]

Vypracovani je jiz pfimo feceno, ¥e se bude jednat o Iétajici prostfedek typu "quadcopter”, neboli &tyfvrtulovy
motorovy dron. Price obsahuje celkem 29 stran textu. V prvnich kapitolach nés student seznamuje s
jednotlivymi ¢astmi dronu, porovnava materidly a jednotlivé stavebni komponenty. Ve druhé &sti jsme pak
seznameni s fizenim dané quadcoptéry, postavené na vyvojovém kitu od spolecnosti STM, Jsou diskutovény

. (T

rdzné typy senzortl, pfedevsim pak modul naklonu a zrychlen. Kapitola 3.6 pojednava o fidicich algoritmech

Cela prace spise plsobi dojmem modelaFské prirucky, nezli odbornou technickou praci, a to i pFes to, 7e
diplomant zcela jisté odved! velky kus préce pfi vyvoji a do vyvoje vloZil i nemalé financni prostiedky, jak pige.
Prace oviem postrada inzenyrsky pfistup pfi Fegeni dildich problemd pfi navrhu a vyvoji a tyto dilc problémy v
praci nejsou fadné ani zmifiovany. Vétsina textu se tak nachazi na arovni informaéni, pouze kapitola 3.6 (Fidici
algoritmy) obsahuje alespori slovné popis algoritmd fizeni. I zde oviem autor spojuje a micha dohromady
algoritmy Fidici a regulacni, nejsou zde technicky diskutovany Zzadné parametry, text neni podpofen zadnymi
simulacemi a vedkera nastavovani jsou v podstaté metodou pokus-omyl.

Na Skodu je také neuvedeni vysledkl a zkuSenosti dosazenych pfi fiﬁ Z
diplomant pouze zmifiuje Spatné zkugenosti s implementaci komplementarniho a Kalmanova filtry (kap.3.4).
Uvedeni vysledkd doplnénych Fadou méfeni/simulaci by zcela jisté zvedio technickou uroverni préce.

V préci se také vyskytuje velké mnogstvi Eramatick{zch a stylistici\?ch chyb.

Chybi také kompletni seznam Fouiity?ch zkratek (Pitch/Roll/Yaw, Gyro,atd.)

Uvedené vyhrady proto vedly ke snizeni poctu bodd v hodnoticich kritériich, nicméné nesnizuji vyznam
odvedené price.

Dotazy oponenta k prad:
Na strané 21 (konec kap.3.6) pisete, Ze v pfipadé nekontrolovaného padu dronu budou rutiny pro stabiliza

ihned quadcopteru opét stabilizivat. V jiné Casti prace uvadite, Ze i maly naklon dronu zplsobi pomérné velky
tah motor(i timto smérem a plisobi dalsi vychyleni.

Otazky:
1) Lze skute¢né bezpecné stabilizovat nekontrolovany dpéd dronu? Délal jste n&jaké simulace & vypocty vedouci
k zajisténi bezpecnosti pfi rlznych koliznich situacich dronu?

2) Objasnéte a obhajte Vase tvrzeni dostatecné rychlosti regulacni smycky tahu motor(l. Jaké je zpoZdéni
prefiltrovanych dat a Udajt ze senzor(l nez se dostanou jako regulacni velicina do regulatord? Jaké zpozdéni
vychazi z pouZiti komplementarnich filtrd, jaké z Kalmanova filtru a jaké pfi pouziti DMP? J

Diplomovou préaci hodnotim klasifikaci velmi dobfe (podie Kasifikazni stupnice dané smérnici dékana FEL)

Wadt 1 1
Dne: 21.5.2015 ud“‘w ..... / N ...............

podpis oponenta prace



