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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

Bakalatska prace fesi ulohu transportu zavéSeného bfemene pomoci bezpilotniho rotorového letounu —
kvadroptéry. Cilem prace je navrhnout a otestovat fidici algoritmus soustavy kvadroptéra—zavéSené
bifemeno za ucelem transportu a stabilizace ndkladu. Po kratkém uvodu do problematiky je popsdno
chovani kvadroptéry i zavéSeného ndkladu a je odvozen zjednoduSeny planarni matematicky model
pomoci Euler-Lagrangeovy metody. Ve tieti kapitole je navrzen fidici algoritmus celé soustavy, ktery je
schopen regulovat pohyb kvadroptéry v obou osach dle pozadovanych hodnot a stabilizovat naklad. Také
je navrzen jednoduchy regulator, ktery pfimo nereflektuje chovéani zavéSeného bfemene. Nakonec je
ovéiena funkcnost obou regulatori v prostfedi simulink. Regulatory jsou bohuzel otestovany pouze pro
nulové pocatecni podminky a referencni signal ve formé skoku o 0,5m v ose x a z. Také neni otestovano,
jak by bylo ovlivnéno chovéni regulované soustavy pfitomnosti poruchy. Prace splnila vSechny body
zadani.

Dotazy
1. Hodnoty parametri navrzenych regulatorti jsou pro fizeni orientace kvadroptéry a pohybu v ose
z tadové jiné. Z jakého divodu nebyly vyuzity pro oba regulatory stejné parametry?
2. Byly reguléatory testovany i pro jinou referenci nebo pocatecni podminky, nez je uvedeno v
praci?
3. Pro ziskani informace o stavu bezpilotniho letounu je vétSinou vyuzivano kombinace palubnich
senzorii a n¢jakého lokaliza¢niho systému. Jak by se dala ziskat informace o Uhlu néklonu a
ptipadn¢ thlové rychlosti bfemene?
Splnéni bodt zadani
uplné
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