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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Bakalafskd prace se zabyva zajimavym regula¢nim problémem a to navrhem regulatoru kvadroptéry s
inverznim kyvadlem. Autor nejprve popisuje model chovani kvadroptéry, navrh PID regulétord pro systém
kvadroptéry a poté provadi ovéreni jejich funkcnosti na zakladé simulace. Déle je vytvofen matematicky popisu
inverzniho kyvadla s pohyblivym pivotem a néasledné je navrzeno stabilizaéni fizeni inverzniho kyvadla, jehoz
funké¢nost je ovéiena v n€kolika simulacich. Poté je popsan zptisob vyuziti Fidicich algoritmi z predchozich
kapitol pro fizeni soustavy kvadroptéra — inverzni kyvadlo. Nakonec je ovéfena funk&nost navrzenych fidicich
algoritmil soustavy a provedeno zhodnoceni prace.

Préce splnila vSechny body zadéni, ale obsahuje mnozstvi kvalitativnich nedostatki. Naptiklad v &asti 2.2 je
uvedeno, Ze bude transformace mezi souradnymi ramci popsana pomoci rotaénich matic, ale je vyuzivano
Eulerovych uhlii, ze kterych se matice nasledné sestavuje. Déle je v ¢asti 2.3 zaméiiovan pojem rotor a motor.
Také nejsou uvedeny parametry navrzenych regulatort ani zptisob jejich ziskani a v kapitolach 3 a 4 chybi
podrobng&jsi popis vn&j$ich vlivii na systém.

Dotazy:

1. Z jakého diivodu je navrZzen v ¢asti 2.4.2 regulator thlové rychlosti?
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