Préibéh obhajoby - A20B0377P KOV AR Jan

Analyza ptistupl k autonomnimu pfistani dronu na ploSiné.

Teorie pristavacich ploch.

ArUco znacky.

Detekce bezpecné pristavaci plochy.

Pfistavani v simulaci. Maximalni a minimalni vyska.

Algoritmus pristavani - na zakladé dat z kamery.

Algoritmus pristavani - na zakladé dat z kamery a barometru.

Zavér a shodnoceni.

Uvazoval jste pro detekci pristavaci plosiny vyuzit i RGB-D kameru?

Existuji metody, jak zefektivnit pristavani dronu aktivitou ze strany pristavaci plosiny?

Narazil jste v literatufe na postup, ktery umoziuje pokracovat v pfistavani pri ztraté lokalizace plosiny, aniz by bylo
nutné zacit pfistani od zacatku?

Proc je vyhodné pfi pristani vyuzit ArUco tag ¢i jiny druh fiducidlni znacky a ne napriklad jen barevny Ctverec, ¢i jiny
tvar?

Jaky byl vysledek provedené analyzy?
Porovnani metod, proc jste toto nerealizoval?
Jak byly do simulaci zapracovany povétrnostni podminky?

Jak z ArUco urcim vzdalenost mezi dronem a tagem?

Klasifikace — velmi dobre
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