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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

Préace se zabyva tlohou leader-follower s kvadrotorovymi bezpilotnimi helikoptérami. Nejprve je popsana
samotnd uloha s riznymi piistupy k feSeni. Poté autor popisuje simulaéni prostfedi a softwarové
prostiedky, které pii feSeni tlohy vyuzil. Prace je postavena na velice rozsifeném open-source systému pro
bezpilotni letouny PX4 Autopilot, jez obsahuje software in the loop (SITL) simulaci. Simulace helikoptér
je spousténa v prostfedni Gazebo.

V tomto prostiedi byl follower (sledujici helikoptéra) doplnén o dalsi kameru, tak aby simulované kamery
poskytovali jak hloubkové méteni z RGB-D kamery, tak i informaci o poloze leadera (vedouci
helikoptéry) v obraze pomoci kamery se segmentaci obrazu. Pravé na zéklad¢ dat z kamer je provadéna
detekce a lokalizace vedouci helikoptéry. Ridici algoritmy jsou implementovany v C++ a zadlenény do
Robot Operating System 2 (ROS2). Komunikace se samotnymi helikoptérami probihda pomoci balicku
MAVROS pies protokol MAVLink. Volbou téchto prostiedkii autor docilil vysoké spolehlivosti
navrzeného systému a prenositelnosti na realné helikoptéry.

Autorem navrzeny fidici systém zajiStuje na zékladé méfeni z kamer nekolizni pfiblizeni sledujici
helikoptéry k vedouci. Navic je systém doplnén o riizna vyhledavaci schémata, kterd davaji moznost nalézt
vedouci helikoptéru 1 pfi ztraté vizualniho kontaktu. Cely systém je doplnény i o grafické rozhrani, které
prehledné poskytuje piehled o chovani helikoptér a stavu fidiciho algoritmu. Navic je mozné pfes rozhrani
simulaci spustit a nastavit.

Funk¢nost fidiciho systému sledujici helikoptéry byla ovéfena ve dvou scénafich, kde byla navozena 1
ztrata vizualniho kontaktu s vedouci helikoptérou.

Pti tvorbé bakalarské prace autor nejprve prozkoumal moznost vyuziti simuldtoru Gym-Pybullet-Drones,
implementoval regulator pro pfiblizeni helikoptéry v jazyce Python, ale v z4jmu optimalizace feSeni a
mozné prenositelnosti na realny systém zvolil piechod k PX4 Autopilot a C++ ve spojeni s ROS2. Plivodni
implementace neni z diivodu pfechodu k jiné technologii v bakalatské praci zdokumentovana, ale sama o
sob¢ jiz spliiovala jeji zadani.



Prace dosahuje mimotadnych kvalit a splituje vSechny body zadéni.
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