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1. ME DOSAVADNI DILO V KONTEXTU SPECIALIZACE

Uz v détstvi jsem citil, ze tihnu k uméni, a od svych dvanacti let jsem
ve volném Case navstévoval hodiny kresleni v umélecké Skole. Tato
tvaréi zaliba se stala impulzem pro studium architektury na Minské
statni vysSi odborné Skole stavitelstvi a architektury (MGASK). Tam
jsem ziskal zcela novy vztah k formé&, barvé, projektovani a
samotnému tvaréimu procesu. Bavilo mé nejen navrhovat fasady
budov, ale také promyslet jejich vnitfni prvky: plany, konstrukce,
rozmisténi mistnosti. V tomto zivotnim obdobi jsem zacal chapat, zZe
tyto dvé véci spolu silné souvisi a Ze funkénost a ucel vyrobku maji
znacny vliv na jeho design. Pfi navstévach ruznych architektonickych
vystav jsem zacal prohlubovat své znalosti dané oblasti a pochopil
jsem, ze nedilnou soucasti moderni architektury je design interiéru a
design vSech prvku interiéru, coz zaroven vytvari celkovou kompozici
budovy.

Uvédomeni si skuteCnosti, zZze vSechny velké véci se skladaji
z malych, me velmi zaujalo. Zacal jsem zjiStovat, zda jsou v Bélorusku
obory souvisejici s primyslovym designem. Zadné takové obory vSak
v Bélorusku neexistuji, proto jsem zaCal zkoumat moznosti, které
nabizeji univerzity v zahrani¢i. Timto zpusobem jsem objevil
ZapadocCeskou univerzitu v Plzni. Libil se mi moderni pfistup ke studiu,
neobvyklé oteviené prostorové feSeni fakulty, které vSem studentum
umoznuje pracovat v jednom tymu. Nadchl jsem se myslenkou, ze
pljdu studovat na FDULS. Mym dalSim krokem bylo hledani ucitele
cestiny v Bélorusku a pfiprava portfolia k pfijimacim zkouskam.

Po pfijezdu na zkousSky jsem velmi silné vnimal atmosféru mésta i
univerzity a pochopil jsem, Ze jsem ucinil spravnou volbu.

| nyni, kdy se mé bakalarské studium chyli ke konci, jsem se svou
volbou maximalné spokojeny a této zkuSenosti vabec nelituji. PFijezd
do jiné zemé a studium v tak neobvyklém misté silné ovlivnilo muj
zivot. Pomohlo mi ujasnit si Zivotni postoje a dalo mi moznost klast si
nove vysoke cile.



V prubéhu studia jsem se naudil vizualné predkladat své prace,
pochopil jsem, jak probiha proces tvorby vzniku vyrobku, pocinaje
skicami a navrhy tvaru vyrobku a kone 3D modelem a maketami
produktu ve skuteCném méfitku. Naucil jsem se o svém projektu
premyslet nejen z hlediska jeho vnéjSi podoby, ale také promyslet jeho
funkénost a vyrobni naklady. To mé samoziejmé velmi dobfe pfipravilo
na moji budouci praci s realnymi zakazniky.



2. TEMA A DUVOD JEHO VOLBY, CiL PRACE

2.1 Téma a dtivod jeho volby

Béhem bakalafského studia jsme spolupracovali s plzefiskou firmou
SITMP. Nasim ukolem bylo vyprojektovat kvadrokoptéru pro détsky
krouzek. Hlavnim cilem bylo vymyslet takovou formu, ktera by byla
lehka a ekonomicka z hlediska vyroby. Zaroven jsme museli brat
v Uvahu vnitfni komponenty a dodrzovat urcita pravidla.

Libil se mi proces vyvoje kvadrokoptéry a vstficnost zaméstnancu
firmy SITMP, ktefi byli vzdy pfipraveni poradit.

Téma drond mé zaujalo svou perspektivnosti a progresivitou. Podle
meého nazoru se drony budou v budoucnu pouzivat v mnoha sférach

v v Vv s

podle mé zachranné sluzby.

Obratil jsem se na firmu SITMP a ukazalo se, Zze se pravé zabyvaji
programovanim nékterych dild pro pozZarni drony. DoSel jsem k
zavéru, ze firma aktualné disponuje dobrou informacCni zakladnou
v této oblasti, coz dalo podnét k nasi spolupraci.

Kdyz jsem o daném tématu diskutoval se zaméstnanci firmy SITMP,
bylo mi doporuceno, abych navrhl dron pro hasi¢skou zachrannou
sluzbu, ktery by byl vybaven specialni kamerou, Cidly pro detekci
koufe a chemickych latek a ktery by byl schopen na dalku predavat
vSechny nezbytné informace zasahujicim hasi¢um.

2.2 Cil prace

Cilem mé bakalarské prace bylo navrhnout design dronu pro hasice,
ktery by byl funkéni, jednoduchy na ovladani a byl by schopen rychle
shromazdovat informace o pozaru a prfedavat vSechna potfebna data
hasi¢im.

Mym dalSim cilem bylo zachovat rozméry vhodné pro provoz a pouzit
pevné a zaroven lehké materialy, jez by zajiStovaly dostatecnou dobu
letu dronu. Rovnéz jsem musel zvolit vhodny akumulator, vrtule, motor



a elektroniku pro nejlepsi funkénost dronu. VSechny tyto otazky jsem
konzultoval s firmou SITMP.

Mym zamérem bylo pouzit barvy, diky nimz by byl dron dobfe
viditelny na delSi vzdalenost a jez by odpovidaly barvam pouzivanym
Hasiéskym zachrannym sborem Ceské republiky.

Dalsim cilem bylo nalezeni vhodného tvaru dronu, ktery by odpovidal
v§em pozadavkim.

Kone¢nym cilem bylo vytvofeni 3D modelu, brozZur, vizualizace a
modelu v méfitku 1:1. Kromé toho bylo nutné provést technicke
vypocCty a napsat textovou Cast.



3. PROCES PRIPRAVY, PROCES TVORBY

3.1 Proces pripravy

Jakmile bylo téma bakalariské prace schvaleno, zacal jsem studovat
rizné typy drond, které jsou na trhu — jejich design, tvary, umisténi
ramen a elektroniky a pouziti riznych technickych novinek.

Dale jsem zacal vypracovavat reSerSi. Pokladam tuto fazi za jednu ze
zasadnich, protoze v mnohém urcuje budouci design vyrobku. V mém
pfipadé se jednalo o prostudovani mnoha drond, jez se vzajemné liSily
riznymi parametry a vnéjSi podobou. Kromé toho jsem hledal inspiraci
v pfirodnich formach. Snazil jsem se, aby muij dron mél stejné
dynamické linie jako napf. néktefi zastupci Iétajiciho hmyzu. Vhodné
linie jsem nasel ve tvaru téla vazky (viz Obr.1).

Obr.1

Jakmile jsem shromazdil dostateCné mnozstvi informaci, zaCal jsem
danou problematiku konzultovat s firmou SITMP a také s mym
védoucim, abych si ujasnil, jaké prvky a tvary bude vhodné pouzit
v tomto konkrétnim pfipadé, jaka bude nutna elektronika a jak ji
spravné umistit, aby bylo respektovano tézisté dronu.

Vi viv s

¢ini celkova primérna doba letu dron pouze 20-25 minut. Primérna
doba letu je zvySovana vSemi dostupnymi zpUsoby. Jednim
z nejuCinngjSich  zplasobl je pouziti uacinnych, pevnych, ale
odleh&enych materiall, jako je karbon. Neméné dulezité je spravné a
kompaktni  rozmisténi elektroniky uvnitf dronu, aby byly
minimalizovany rozméry téla dronu. Uginny je rovn&Zz spravny vybér
motord a vrtuli. NejvySsi ucinnosti se dosahne napfiklad s pouzitim
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velkych a vykonnych motorl v kombinaci s velkymi vrtulemi
umisténymi pod urcitym uhlem (2-3 stupné).

Zaroven jsem se dozveédél, Zze pracovnici Fakulty elektrotechnické
nasi univerzity vyvijeji specializované pomucky a odév pro hasice.
Domluvil jsem si s nimi konzultaci, béhem niz jsem se dozvédél, zZe pfi
protipozarnim zasahu je dulezité znat uroven koncentrace toxickych
plynd v ovzduSi. Napadlo mé&, Ze bych mohl vybavit dron nékterymi
funkcemi, které by zasahujicim hasiCum umoznovaly distanCnim
zpusobem ziskat potfebné informace o pozaru. Dalezitym ukolem byla
volba ucinnych, ale lehkych zafizeni, jako jsou Cidla pro méfeni
koncentraci chemikalii a laser umoznujici bezkontaktni méreni teploty
povrchu.

3.2 Proces tvorby

Poté, co jsem si ujasnil, jaky zvolim typ téla kvadrikoptéry, jaké pouziji

vnitfni komponenty (akumulatory, motory, vrtule atd.) a kde budou
umistény, zacCal jsem hledat formu a skicovat. Kreslil jsem jak na papir,
tak na pocitaCi pomoci tabletu. Tato faze byla ¢asové velmi narocna.
ZpocCatku bylo hlavnim cilem najit celkovy tvar a posléze dopracovat
vedlejsi prvky téla dronu (senzory, tladitka, konektory).

Otazku barevného provedeni jsem vyfeSil pomérné rychle, nebot
jsem pouzil zakladni barevné schéma dopravni techniky HasiCského
zachranného sboru Ceské republiky (viz Obr.2).




Modelovani na pocitaCi probihalo v programech Rhinoceros a
Autodesk 3D Max. BEhem modelovani jsem nékolikrat ménil umisténi
dilu a tvar dronu, protoze 3D program umoziuje lépe vnimat obrysy a
detailnéji vidét tvar budouciho vyrobku (Viz Obr.3).

Obr.3

Kdyz byl 3D model kompletné dokoncCen, rozdélil jsem jej na
jednotlivé prvky a odeslal soubory do firmy SITMP, kde souhlasili, ze
mi pomohou s tiskem dronu na 3D tiskarné. Nékolikrat bylo nutné 3D

v s

model editovat, aby byl umoznén pohodInéjsi tisk.

Béhem cCasu, kdy se dron tiskl, jsem nakoupil materialy nutné pro
vyrobu definitivni makety. V obchodé se stavebnimi potfebami jsem
koupil barvu, smirkovy papir a naradi.

Jakmile jsem mél k dispozici vSe potfebné pro vytvoreni makety, travil

jsem kazdy den v dilné FDULS. Mnoho Casu si vyzadalo vzajemné
lepeni jednotlivych prvkl a nasledné brousSeni. Poté se nanasely
vrstvy tmelu a nasledovalo lesténi a definitivni natér. Tim byl model
hotov.



4. POPIS DILA, TECHNOLOGICKA SPECIFIKA, PRINOS PRACE
PRO DANY OBOR

4.1 Popis dila

Finalnim vysledkem byl dron urCeny pro hasi€ské zachranné jednotky,

jehoz ucelem je shromazdovani dat a jejich pfedavani hasi¢im. Dron
je stfednich rozmérll a ma konfiguraci ramen ve tvaru pismene H.
Velikost dronu nemohla byt mensi, protoze jinak by nebyl dostatek
mista pro veSkeré nezbytné vybaveni, které je potfebné pro jeho
plnohodnotny provoz.

PFfi navrhovani designu kvadrikoptéry jsem se inspiroval rdznym
hmyzem (Viz Obr.1). Télo dronu pfipomina vazku a sklada se
z nékolika cCasti, jez se navzajem liSi barvou. Volba barvy nebyla
nahodna. Pouzil jsem zakladni barevné schéma HasiCského
zachranného sboru Ceské republiky: &ervenou, ernou a svétle Sedou
(Viz Obr.2).

Rozsifeni predni Casti téla dronu je podminéno tim, ze je v ni ulozena

témér vSechna elektronika, kterou dron obsahuje. Zuzena zadni Cast
dronu je navrzena pfesné na rozmér dvou akumulatort. Z centralniho
otvoru v téle dronu symetricky vychazeji dvé ramena, jez jsou tvofena
dutymi trubkami, v nichz jsou umistény regulatory a kabely vedouci k
motorim. Ramena maji tvar pismene H a maji 2 provozni polohy:
prvni je ,transportni“ poloha, ve které se dron nachazi na zemi. V této
poloze jsou ramena spusSténa a nohy se dotykaji zeme. Pri vzletu si
dron sam urCi bezpecnou vzdalenost od zemé a prejde do druhé,
pracovni, pfi niz se ramena zvednou. Hlavni vyhodou této polohy
ramen je to, Ze vrtule dronu se nachazi nad centralni ¢asti téla dronu,
coz zajistuje vetsi stabilitu a ovladatelnost letu. Zvednuté nohy
zaroven nebrani vyhledu z hlavni kamery.

Dron je vybaven dvéma autonomnimi stabilizovanymi kamerami:

1) V Celni Casti je umisténa dvouosa kamera snimajici prostor ve
sméru letu, jez je urCena predevsSim pro monitorovani letu.



2) Pod dronem je umisténa hlavni, trojosa kamera, jez je navic
vybavena termovizi a laserem pro bezkontaktni méreni teploty
povrchu. Tato kamera umoznuje sledovat z vySky misto zasahu
a provadét videozaznam.

Obé kamery jsou chranény prihlednou kupoli, kterou lze v pfipadé
potfeby snadno odejmout.

Dron rovnéz disponuje modernim programovym vybavenim a
funkcemi, napf. lokalizace a sledovani cile, autonomni systém fizeni
letu a navrat domu.

Orientaci v prostoru usnadnuji ultrazvukové senzory umisténé na
vSech stranach téla dronu.

Dvé baterie jsou ulozeny ve specialni jednotce, ktera se vklada do
ocasni cCasti dronu. Jednotka ma technologii samoohfevu, jez
umoznuje let i pfi velmi nizkych teplotach. Hlavni vyhodou pouziti dvou
baterii je prodlouzeni doby letu a moznost vyuziti vétSiho mnozstvi
elektrické vyzbroje. Kromé toho slouzi kazdy ze obou akumulatoru
jako zalozni zdroj elektrické energie pro pripad vypadku druhého
akumulatoru. Zaznam z kamer se provadi na SSD disk a kartu
microSD, jez jsou umistény pod krytem v pfedni ¢asti téla dronu. Pod
krytem se rovnéz nachazeji vSechny potfebné konektory pro pfipojeni
dronu k osobnimu pocitaci nebo jinym zafizenim.

Pod dronem je umisténo Cidlo pro detekci a méreni koncentraci
chemikalii obsazenych ve vzduchu, které muize byt v poZadované
chvili zdronu odhozeno. Cidlo nasledn& provede vSechna dulezita
méfeni parametrd vzduchu a pfeda data zasahujicim hasi¢im.

Z divodu zajisténi bezpe€nosti a snazSiho sledovani dronu
v podminkach zhorSené viditelnosti je dron vybaven diodovym
osvétlenim na téle a pfistavacich nohach.

Dron je také vybaven reproduktorem umisténym ve spodni ¢asti téla.



4.2 Technologicka specifika

Rozméry téla dronu jsou: 330/175/210mm (délka/Sifka/vyska)
Uhlopfiéna vzdalenost mezi osami motorld (bez vrtulovych list():
620mm Hmotnost dronu je 5592 gramu. Dron ma 4 vrtule o priméru:
381mm.

Design dronu vychazi z funk&énich parametri. Velkou roli hrala
skuteCnost, Ze té€zisté se musi nachazet co nejblize stfedu téla dronu.
jsou 2 akumulatory, které jsou umistény v horni ocasni Casti dronu.
Jako jejich protivaha jsou v predni Casti umistény vSechny ostatni
prvky jako kamery, GPS, letecky odpovidac, pfijima¢, servomotory pro
nataceni ramen a dalSi nezbytna elektronika.

Za ucCelem zvySeni doby letu je télo dronu vyrobeno z lehkého a
zaroven pevného kompozitnihno materialu na bazi hof€iku a hliniku.
Ramena dronu jsou vyrobena z karbonu, spojovaci prvky a pfistavaci
nohy jsou ze stejného materialu jako télo dronu. Kamery a zdroje
osvétleni jsou chranény pruhlednym plastém z polykarbonatu.

S vyuzitim internetové sluzby https://www.ecalc.ch/xcoptercalc.php
jsem provedl vypocCet priblizné doby letu dronu a stanovil vhodné
parametry vrtule (DJI 15inch/381mm), akumulatord (LiPo 10000mAh —
15/25C), motort(Cobra C-4130/16(390)) a regulatora(max 70A). Doba
letu je 22,1 minut (viz Obr.4)

'7 ‘ “ 7\:\ ”v:/“ . ‘ \" | | \\ 5N ‘, \ N

Poznamky:
Akumutitory

ZatiZen

Celj pohon Multicopter
10.26 A Fmotnost pohonu 50129 Letov hmotnost

mn Tan-hmotnost

Udaje watmetru
Proud:

ykon NSE W

Obr.4 Vypocet pfibliZzné doby letu
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Pro vypocCet zatizeni, které vznika v rameni dronu mame castecny
model ramena. Zvoleny material je Hlinik 6061-AHC.

Mez pevnosti v tahu je 310 MPa.
Younguv modul je 68,9 GPa.
Modul pruznosti je 25,9023 GPa.

Budeme pocitat napéti, které vznika na rameni ve dvou raznych
situacich:

1) Zatizeni provedeno na dosedaci plochu pfedni nohy (viz Obr.5)
Plsobici sila je: 56 N.

Typ vazby je: Pevna vazba (vetknuti).

/ pevna vazba

pUsobici sila

Obr.5 Okrajové podminky pro prvni zatizeni
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Obr.6 RozlozZeni posunuti pfi zatizeni 1

Vysledkem je posunuti o vzdalenost 6,16 mm. (viz Obr.6).

Maximalni napéti Von Mises je 170,5 MPa. (viz Obr.7).

L m
Fi

Obr.7 Rozlozeni napéti pfi zatizeni 1

12


file:///J:/bakalarska prace/Images/Content/0/Result_0_2.png
file:///J:/bakalarska prace/Images/Content/0/Result_0_1.png

2) Zatizeni provedeno na dosedaci plochu zadni nohy (viz Obr.8)
Pudsobici sila je: 56 N.

Typ vazby je: Pevna vazba (vetknuti).

/ pevna vazba

@ plsobici sila /

Obr.8 Okrajové podminky pro zatiZzeni 2

Vysledkem je posunuti o vzdalenost 1,65 mm (viz Obr.9).

Maximalni napéti Von Mises je 44,5 MPa. (viz Obr.10).

Pomoci téchto vypoctl vidime jak a ve kterych mistech material
zatizen. MUzeme udélat zavér, ze material Hlinik 6061-AHC, zvoleny
pro vypocty, vydrzi dané zatizeni s dostateCnou bezpecCnositi.

Jak jsem psal, ramena dronu jsou vyrobena z karbonového kompozitu.
Na zakladé tohoto predbézného vypoctu je mozné navrhnout
konstrukci kompozitu (orientace vlaken) tak, aby byla minimalizovana
hmotnost tohoto dilu.

13


file:///J:/bakalarska prace/Images/Content/1/Load_1_1.png

%

Fiu

Obr.9 Rozlozeni posunuti pfi zatizeni 2
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Obr.10 RozloZeni napéti pfi zatizeni 2
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4.3 Prinos prace pro dany obor

Podle mého nazoru se kvadrikoptéry budou v budoucnosti pouzivat
v mnoha sférach lidské Cinnosti. V oblasti zachrannych sluzeb budou
nejefektivnéjsi, protoZze mohou mnohem rychleji a operativnéji
dopravovat potfebné predméty &i zafizeni a provadét prizkum uzemi
v prilehlém okoli. Zasahujicim jednotkam tim ulehCi praci a umozni jim
vytvofit si pfedstavu o rozsahu udalosti a co nejefektivnéji zareagovat
na situaci.

Podle mého nazoru musi design produktu vychazet z jeho funkce.
Designer se musi pokusit navrhnout vyrobek tak, aby byl lepé nez jeho
predchozi verze. Kromé toho se musi bezpodminecné snazit zachovat
estetické a ergonomické vlastnosti.

U svého pozarniho dronu jsem se snazil spojit vSechny nejmoderné;jsi
pozadavky, funkCnost a estetiku forem.
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6. RESUME

Temon moen bakanaBpckon paboTbl ABNSETCA AN3anH ApoHa npeaHa-
3HA4YEeHHOro Asis noXapHbIX CyX0, KOTopbIn 6bl Obln cNOCOBEH ObICT-
po cobupaTb MHGOPMaLNIO O NoXape U nepenaBaTb BCE HYXHbIE
OaHHbIE NOXXapHUKaM.

[poH cpegHux pasmepos ¢ H-obpason hopmon ramen.

Bbibop LuBeTa He ABNAeTCs cnyyYanHbiM, S UCMOMNb30Basn OCHOBHbIE
LiBeTa YELLCKOro NnoXapHoro aBToTpaHCcrnopTa: KpacHbIW, YepHbIN U1
CBETJIO CepbIn.

PacwunpeHHasa nepeHsas YyacTb Kopnyca obycrnoBneHa TeM, YTO nog
HUM pacnoniaraeTcda NPakTUYEeCKN BCS 3NEKTPOHMKA MMEIOLLAsICS B
ApoHe. 3ayXeHHas 3aJHsAs YacTb JpOHa caenaHa poBHO Nnof pasmep
2 aKKyMyrnsTopoB. M3 LieHTpanbLHOro 0TBepCTUS B Kopryce gpoHa
CUMMETPUYHO BbIXOLAT pama npeacTtasnstowasa codn nonole Tpybkn B
KOTOpbIX pacnonoxeHbl regulatory n nposoaa, naywue K MoTopam.
Pama nmeet H-obpasHyto bopmy 1 nmeet 2 pabounx NOfOXKEeHUs:
nepBbIM NOSIOXKEHNEM SABNSETCA “ TPAHCNOPTUPOBOYHOE” B KOTOPOM
OPOH HaxoAuTcA Ha 3emrie. B TakoM NonoXeHun pama onylieHa u
HOXKW conpukacaroTcs ¢ 3eMnéen. Npu BaneTe ApoH cam onpenensieT
BGe3onacHoe paccTosiHMe OT 3eMInN U NepexoauT Bo BTopoe paboyee
nosioXXeHue, B KOTOPOM pamMa npunogHumaetca. OCHOBHbIMM MitOCa-
MU TaKoro NnonoXeHnsa pambl ABAAETCH TO, YTO FIONOCTWU OPOHA Haxo-
OATCA Ha LUeHTparnbHbIM KOpnycoM, 4To obecnednBaeTt bonee cta-
OVNbHLIM 1 MAHEBPEHHbIV NONeT. B TOM Yncne nogHATbIE HOXKM He
NpenaTcTBYOT 0630py C OCHOBHOW KaMepbl.

ﬂ,pOH OCHalleH 2yMFI ABTOHOMHbIMUA CTa6MJ'II/I3MpOBaHHbIMI/I KamMmepa-
MW

1) KypcoBasi oByxoceBas kamepa, pacrnosioXXeHHas B MLeBon va-
CTW W NpegHasHavyeHHasi, rnaBHbIM 00pa3oM, ANs OTCreXnBaHmsA
nonerta.

2) OcHoBHas TpexoceBasi kamepa, pacnosioXXeHHasa nog ApoHOM C
AONONHUTENBHOW OYHKLMEN TEMMNOBUAEHUS U NAa3epoM, KOTo-
pbIn onpegenseT TemnepaTypy noBepxHocTu. brnarogapa atomn
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Kamepe BeaeTcs OCHOBHOEe HabnioaeHne 1 3anucb Npoucxoas-
LLLero CHU3y AencTBuS.

OGe kamepbl 3aLLUMLLEHbl NPO3pPaYHbIM Kyrorom, KOTOpbIN Npu Heoo-
XOAMMOCTM MOXHO NEerko CHATb.

Tak xe OPOH NMEeET COBpEMEHHOE NnporpamMmmMmHoe obecne4veHne u
(byHKLI,MVI. Hanpmmep, oTcnexmBaHme n criegoBaHue 3a Lerbio, aBTO-
HOMHaA CUMCTEMaA MNoJieTa, BO3BpaT OOMOW.

OpueHTUpoBaTbLCA B NPOCTPAHCTBE APOHY NMOMOralT MHdPaKpacHble
N yNbTpa3ByKOBbIE AaTUYMKKN, KOTOPbIE pacrnoniaraloTCs CO BCEX CTOPOH
kopnyca.

2 baTtapeu HaxoadATcAa B cneynarnbHOM 6rioke, KOTOPbIN BCTaBNSETCH B
XBOCTOBYIO 4YacTb ApoHa. bnok nmeet TexHonoruio camooborpesa, Ko-
TOpas genaeT BO3MOXHbIM MOMeT Jaxe Npu o4eHb HU3KUX Temnepa-
Typax. [naBHbIM NpenmyLLecTBOM UCNONb30BaHUs 2yx baTapen aBns-
eTcs yBernvyeHue npoaosiKUTENbHOCTU noneTa n ncnonb3oBaHue 6o-
riee coBpeMeHHoro, Ho 6ornee aHepronoTpebnstowero obopyaoBaHus.
K ToMy Xe 2 akkymynsiTtopa sBfstoTCH pe3epBHbIMU UCTOYHUKAMU NK-
TaHWA CcTpaxyoLwne apyr apyra.

3anucb ¢ kamep npomssoanTcs Ha SSD guck unn MmkpoSD KapTy, Ko-
TOpble pPacnosfoXeHbl Mo, KPbILLKOW B nepedHen Yactu kopnyca. Tak
e nof KpPbILWKOW HaXo4saTCH BCE HY)XHble pasbeMbl 4115 NOLKNH0YEHUS
ApOHa K nNepcoHanbHOMY KOMMNbIOTEPY UK APYrMM YCTPOUCTBaM.

[Mon ApoHOM pa3mellaeTcda aTyvK AN N3MepeHuUs YPOBHA XUMUYe-
CKMX BELLLECTB B BO3yXe, KOTOPOE B HY>KHbIA MOMEHT MOXET BbITb
cbpolueHo ¢ apoHa. [laTymk caenaeT Bce HyXHble 3aMepbl B BO3ayxe
N nepenacT MHopMauuo NoXXapHUKam.

B uensix 6e3onacHOCTH, a Tak XXe Nerkoro obHapyXeHust B pocTpaH-
CTBE C MNMOXo BUAMMOCTbIO, POH OCHaLLLeH CBETOANOAHbIMU MoJ-
CBETKaMW Ha Koprnyce U Nocafao4YHbIX HOXKaX.

[ pOH MMeeT OMHaMUK, KOTOPbIA HAXOAMUTCS B HWXKHEN YacTu Kopnyca.
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7. SEZNAM PRILOH

Priloha 1: Personal flying vehicle, inspirace.
Zdroj: https://www.instagram.com/tedoradze.giorgi/?hl=ru

Priloha 2: Sparv Concept Drone, inspirace.
Zdroj: https://www.instagram.com/p/Bg5ttxHBPJD/?hl=ru&taken-
by=design10ltrends

Priloha 3: Collection of Forms 2011 by George Yoo at Coroflot.com,
iInspirace.
Zdroj: https://cz.pinterest.com/pin/111182684536390422/

Priloha 4: Syma X12S Mini Nano 6-Axis Gyro 4 Channel RC Quadcopter
, Inspirace.
Zdroj: https://cz.pinterest.com/pin/111182684536387816/

Priloha 5: Collection of Forms 2011 by George Yoo at Coroflot.com,
inspirace.
Zdroj: https://cz.pinterest.com/pin/111182684536382773/

Priloha 6: Imagine transport in next 30 years, inspirace.
Zdroj: https://www.behance.net/gallery/8024403/Skoda-Neue

Priloha 7: VVyvojoveé skici. Zdroj: vlastni obrazek
Priloha 8: VVyvojové skici. Zdroj: vlastni obrazek
Priloha 9: VVyvojové skici. Zdroj: vlastni obrazek
Priloha 10: Vyvojové skici. Zdroj: vlastni obrazek
Priloha 11: Vyvojové skici. Zdroj: vlastni obrazek
Priloha 12: 3D tisk. Zdroj: vlastni obrazek
Priloha 13: Vizualizace. Zdroj: vlastni obrazek
Priloha 14: Vizualizace. Zdroj: vlastni obrazek

Priloha 15: Vizualizace. Zdroj: vlastni obrazek
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Priloha 1

Personal flying vehicle, inspirace.
Zdroj: https://www.instagram.com/tedoradze.qgiorgi/?hl=ru
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Priloha 2

Sparv Concept Drone, inspirace.
Zdroj: https://www.instagram.com/p/Bg5ttxHBPJD/?hl=ru&taken-

by=designl101ltrends
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Priloha 3

Collection of Forms 2011 by George Yoo at Coroflot.com, inspirace.
Zdroj: https://cz.pinterest.com/pin/111182684536390422/
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Priloha 4

Syma X12S Mini Nano 6-Axis Gyro 4 Channel RC Quadcopter
, Inspirace.

Zdroj: https://cz.pinterest.com/pin/111182684536387816/
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Priloha 5

Collection of Forms 2011 by George Yoo at Coroflot.com, inspirace.
Zdroj: https://cz.pinterest.com/pin/111182684536382773/
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Priloha 6

Imagine transport in next 30 years, inspirace.
Zdroj: https://lwww.behance.net/gallery/8024403/Skoda-Neue
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Priloha 7
Vyvojové sKici.
Zdroj: vlastni obrazek
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Priloha 8
Vyvojové sKici.
Zdroj: vlastni obrazek
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Priloha 9
Vyvojove skici.
Zdroj: vlastni obrazek
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Zdroj: vlastni obrazek

Priloha 10
Vyvojove skici.
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Priloha 11
Vyvojove skici.
Zdroj: vlastni obrazek




Priloha 12
3D tisk

Zdroj: vlastni obrazek
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Priloha 13

Vizualizace
Zdroj: vlastni obrazek




Priloha 14

Vizualizace
Zdroj: vlastni obrazek
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Priloha 15

Vizualizace
Zdroj: vlastni obrazek
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