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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

DP se zabyva modelovanim a fizenim bezpilotnich prostiedki, takzvanych kvadrokoptér. V prvni Casti se
autor vénuje zakladnim typtim konstrukei. Nasledné vybira kvadrokptéru se &tyfmi pohony a také
predstavuje specialni typ omnikoptéry, jejiz uspotadani pohonii umoziiuje pohyb vSemi sméry prti
libovolné orientaci.

V prvni &asti préce se autor vénuje odvozeni matematickych modeld obou systémi. Zavadi systémy
soufadnic a jejich vzajemné vztahy, které déle vyuZiva pro dynamicky popis. Kromé standardniho popisu
orientace pomoci Eulerovych (thlt uvadi také popis pomoci quaterniont, které eliminuji problém s tzv.
gimbal lockem. Také navrhuje moznou metodu identifikace prvkd matice setrvaénosti systému.

Dalgi &ast prace se vénuje linearizaci obou systémi kolem zvoleného rovnovazného stavu a navrhu LQR
regulatoru. Diiraz je kladen na vyuZiti symetrie systému, ktera vyplyva z konstrukeich vlastnosti a tedy i
symetrické chovani fizeného systému je pfirozenym pozadavkem. Autor dale dopliiuje stav systému o
potiebny poget integratord a novym navrhem LQR fizeni se symetrii zajistuje pfesnou polohovou regulaci.
Také vy3etfuje chovéani a moznosti fizeni pro systém s neuplnou znalosti celého stavu.

Zavér prace je vénovan simulacim a vizualizaci, ktera vyuziva néastroj Blender. Autor vyuzil tento nastroj
pro tvorbu vizualizaéniho modelu systému a spole¢né se Simulinkem a hernim gamepadem vytvoril
simula&ni prostiedi pro ovladani systému a testovani navrzenych algoritmt fizeni.

Diplomové prace ma vybornou uroveii a proto ji doporucuji k obhajobé.

Pripominky formélniho charakteru:

- nézev préce je uveden pouze na vlozeném zadani

vzorec 2.108 - vzorec a definice jednotkového quaternionu je prinejmensim nestandardni.
vzorec 3.3 - funkce fa h nejsou explicitné zminény ani definovany

vzorec 2.74 - chyba ve vzorci (pravdépodobné chyba tisku)

kapitola 2.81 - Zavedeni rovnovazeného stavu a jeho popis nesouhlasi se zavedenym systémem soufadnic
v kap. 2.1.

kap 3.8 a 3.9 - z grafli Ize velmi Spatné néco vyCist, protoze neobsahuji referenéni signal z gamepadu
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