HODNOCENI BAKALARSKE PRACE
Oponent BP
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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Autor piedlozil k posouzeni préci s rozsahem 51 stran vénujici se problematice dronti, konkrétné
"bikoptére". V Gvodu prace jsou struéné piedstaveny cile prace a zasazeni do kontextu (1 strana).
Nasleduje déleni drond podle riiznych kriterii - napfiklad dle vyuziti, podle dréhy letu nebo dle pouzité
konstrukce. Zavér této kapitoly je vénovan legislativnim zmé&nam v oblasti pouziti dronti pro rok 2021 (10
stran). Nasledujici kapitola se zabyva metodami pro fizeni dronii, kde je rozliseno manuélni a automatické
fizeni (4 strany). Dal3i kapitola rozséhle popisuje odvozeni matematickych rovnic. Je zde ndzorné popsén
prechod mezi soustavami, stejné jako odvozeni hlové rychlosti a odvozeni sil a momentd plsobicich

v uvazovaném modelu "bikoptéry". Déle jsou zde popsany vztahy pro sily pisobici na systém v pohyblivé
soustave, sily potebné pro levitaci UAV a moment pusobici v pohyblivé soustavé. Na zakladé uvedenych
vztah(l je zde sestaven nelinearni model systému v pohyblivé soustavé. Je zde provedeno ovefeni
nelinearniho modelu pomoci simulace v Matlabu (celkem 15 stran). Nasleduje kapitola vénovana
linearizaci modelu (4 strany). Linearizovany model je poté pouZit pro navrh fizeni pomoci LQR
regulatoru pro stabilizaci v ustalené poloze, ale i pro polohovou regulaci (7 stran). Celé prace ja pak
stru¢ne shrnuta v dalsi kapitole (1/2 stranky). Pfedposledni kapitola je vénovéna diskuzi, kter4 je
realizovdna pouze dvéma odstavci. A to samé plati i pro zavére¢nou kapitolu.

Autor splnil viechny body zadéni, i kdyZ nékterym bodiim mohla byt vénovéna vétsi pozornost - napiiklad
kapitola s metodami pro fizeni dronli nebo zavére¢nym tiem kapitolam. Dale bych mél pfipominku

k Cislovani stranek, kdy celkovy tivod prace je jiZ na strané &islo 7. Osobné bych volil &islovani az od
zmifiovaného avodu dal. Misty se v préaci vyskytuji pieklepy, které nékdy ztéZuji pochopeni dané véty.
Grafické zpracovani prace je na vy33i urovni, kdy je prace doplnéna p&kné zpracovanymi ilustracemi.
Matematicky model je sestaven a realizovan velmi ptehledné a miize byt pouZit k dal$imu experimentiim.

Dotaz 1: V kapitole 5.1 piSete, Ze blok Fligh controller (FC) zpracuje odchylku a vysle akéni veli¢inu
k bloku pro fizeni otacek (ESC - Electronic speed controller). V jaké formé je tato akéni veli¢ina
reprezentovana?

Dotaz 2: Pfi realizaci fidicicho algoritmu jste pouzil LQR regulator. Jaky dalsi pfistup navrhu by bylo
vhodné pouzit pro realizaci fidiciho algoritmu?
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