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Rozsah a mnozstvi odvedené prace

Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Autorova diplomova prace je zavrSenim velkého projektu, se kterym zacal jiz v ramci bakalaiského studia
a v ramci néhoz se rozhodl vyvinout prakticky z nuly funkéni bezpilotni letoun. Tento cil byl splnén a za
hlavni vysledek povazuji ispésné otestovani prototypu béhem zkusebniho letu. Cesta k tomuto vysledku
byla dlouha a trnita. Vedla od navrhu a realizace mechanické konstrukce pies avioniku a fidici systém,
senzory a aktuatory, k softwarové ¢asti zahrnujici zpracovani dat z inercialnich senzorti technikami datové
fize, oziveni komunikace mezi vSemi ¢astmi systému, identifikace dynamiky a navrhu fizeni na zakladé
modelu. Autor se dobrovolné vzdal vSech zkratek v podobé vyuziti hotovych feSeni dostupnych na trhu a
rozhodl se v§e fesit vlastnimi silami. Diky tomu je rozsah a mnozstvi odvedené prace mimoradné a
vyrazné prevysuje bézny primér praci obhajovanych na katedfe kybernetiky. Proto v ramci hodnoceni
pridavam dalsi atribut "Rozsah a mnozstvi odvedené prace", ktery spolu s ostatnimi hodnotim jako
nadpriméry. Ocefiuji rovnéz autorovu samostatnost a schopnost ucit se nové véci.

Abych pouze nechvalil, mezi slabsi aspekty prace patiilo mozna planovani ¢asu, experimentt s redlnym
letadlem a celkové management rizik, diky ¢emuz nebyly dokonceny vSechny pldnované letové zkousky
podle pivodniho planu.

To nic ale neméni na vysoké kvalité diplomové prace, kterou hodnotim ve v§ech kategoriich nadpriimérné
a celkové znamkou vyborné.

Dotazy:

1. Vysvétlete fyzikalné povahu interakci mezi realizovanymi regula¢nimi smyckami rychlosti a
jednotlivych thli orientace.

2. V praci jste pouzil decentralizovanou strategii fizeni s PID regulatory. Vysvétlete potencidlni vyhodu
centralizovaného reguldtoru.
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