Posudek oponenta bakalarské prace

Autor prace: Luka§ KOZEL

Nazev prace: Transport bfemene pomoci bezpilotniho letounu

Jazykova a graficka uprava
Primérné

Formalni a obsahova stranka prace
Primérné

Vhodnost pouZitych metod
Pramérné

Zpasob zpracovani a vyhodnoceni
Primeérné

Spravnost ziskanych vysledki
Primeérné

Vlastni pfinos
Primérné

Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

Bakalafska prace se vé€nuje problému fizeni kvadroptéry se zav€Senym bifemenem. Autor se nejprve vénuje
odvozeni modelu této soustavy pomoci Langrangeovy metody. Pro snaz$i odvozeni modelu vyuziva
nékolik zjednoduseni, jako pouziti separatnich planarnich modell pro v osach x a y soufadného systému
kavadroptéry a modelovani zavésu jako nehmotny a pevny s nakladem ve formé hmotného bodu.
Vysledny nelinearni model je nasledné linearizovan a diskretizovan, tak aby mohl byt pouZzit v navrhu LQ
regulatoru. Nasledné autor popisuje feSeni pouzité pro ovéfeni navrzeného fidiciho systému, které je
zalozené na vyuziti SITL pfistupu umoziujici vyuzit fyzikalniho simulatoru Gazebo se SITL simulaci
tfidiciho systému PX4 v systému ROS2.

Autorovi se podafilo vytvofit uceleny systém pro simulaci kvadroptéry se zavéSenym télesem a testovani
fidiciho systému pro fizeni této soustavy. Bohuzel se v teoretické ¢asti dopustil nékolika nepiesnosti a
pochybeni. Je napt. mozné odhlédnout od nezvyklého pouziti symbolu A pro oznaceni diskrétnich veli¢in,
které je v dané kontextu obvykle spi§ pouzivané pro pfiristkové modely, nebo od zbytecné¢ omezené
formulaci LQ ulohy, kde je vahova matice Q definovana jako striktné positivné definitni. Dale neni uplné
vhodné pouzivat stejny symbol R ve ve stejné praci pro riizné pojmy (vaha v LQ kritériu a rotacni matice).
Podstatnéjsiho pochybeni se autor dopustil v popisu LQ regulatoru, kde vztahy (3.3) a (3.4) popisuji
spojity LQ regulétor a spojitou Riccatiho algebraickou rovnici. Nastésti, dle autorova zdrojového kodu,
realn¢ pouzil pro ziskdni zesileni linearniho stavového regulatoru metodu diqr a tedy spravné diskrétni
variantu. Déle je zfejmé, Ze autor nema dostatecny piehled v fizeni stochastickych systému. V préci testuje
ptipad, kdy je model méfeni pod vlivem gaussovského Sumu a v kapitole 5.1.1 s zmini, Ze pozice a
orientace kvadroptéry je uréena pomoci rozsifeného Kalmanova filtru. Nicméné tyto dvé véci nejsou spolu
provazany a neni vyvozeno, ze realné se pouzije LQG regulator a z hlediska linearizovaného systému plati
separani teorém.
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