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Jméno bakalare: Tomés Kolar Garantujici katedra: KKY

Nizev bakalaiské prace: Kvadroptéra s inverznim kyvadlem *
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Doplnéni hodnoceni, piipominky, dotazy:

Cilem bakalaiské prace bylo fesit ulohu ¥izeni soustavy kvadroptéra - inverzni kyvadlo. Autor nejprve
provedl navrh modelu a regulétoru pro samotnou kvadroptéru a inverzni kyvadlo a nasledné se vénoval
cele soustave. Pro vSechny tfi systémy autor provedl ovéfeni funk&nosti navrzeného fidiciho algoritmu na
zakladé nékolika simula¢nich experimenti.

BohuZel je na praci prilis zfejmé, Ze ji nebyl vénovan dostatecny ¢as a kromé formalnich nedostatkt a
neobratnych formulaci se v praci vyskytuji i ¢etné nedostatky vécné. Napt. se Jedné o chybny vztah (2.19)
nedostatecna specifikace podminek, za kterych Je mozné linearizovat model kvadroptéry, $patné pochopeny
zpusob urceni thlovych rychlosti rotori (viz. obrazky 2.9,2.11,4.5,4.6 a vztahy (2.41) - (2.45)), kde neni
potieba Zadnych PID regulétorti ale pouze piepocty dle vzahu (2.25). Déle u PID regulatorti pouzitych pro
fizeni kvadroptéry nejsou uvedeny ani diskutovany zvolené parametry. U stavového regulatoru pouzitého
pro fizeni inverzniho kyvadla autor nejprve popisuje moznost umisténi poli uzavieného linearizovaného
systému, nicméné se jedna o slepou uli¢ku textu, protoze nasledné pro zvolené parametry LQ regulétoru jiz
tuto otazku nefesi.
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