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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

Diplomova prace se zabyva problematikou pfistavani dronu na ploSin€. Nejprve jsou popsany zasadni
pojmy tykajici se dronti a jejich pfistavanim. Dale je definovana samotnd tiloha pfistdvani na plosin¢. V
praci je vyuzito k pfesnému pfistani na ploSiné kamerové detekce tzv. fiducidrnich markert, kterymi je
pristavaci plosina oznacena. Nejprve je provedena reSerSe moznych markert a diskuze o jejich vhodnosti
pro danou ulohu.

Po predneseni argumentl pro vyuziti markertit AprilTag je popsan proces jejich detekce. Markery AprilTag
se skladaji ze dvou znacek, jedné velké a druhé mensi, ktera je vnofena do té vétsi. Tato konfigurace
umoziuje detekci na velkou vzdalenost, ale zaroven presnou detekci pii pfiblizeni. Znacka je tak vhodna k
lokalizaci ploSiny, ale umoznuje i pfesné pristani.

Nasledné je popsdna metoda pro pfistavani dronu. Jsou popsany rizné sekvence letu a prechody mezi
nimi. Také je popsan uvazovany model vétru, ktery vyznamné ovlivituje samotné piistani. Je prezentovana
metoda pfistani po svislé a naklonéné ptimce. Obé metody jsou pouzivany v rezimu, kdy je fizena rychlost
klesani a otoc¢eni dronu vici ploSin€. Navic je popsana moznost vyuziti Kalmanova filtru pro odhad stavu
dronu na zaklad¢ filtrace méteni z detektoru markeru a predikce chovani dronu.

Autor provadi reSersi vhodnych prostfedkd pro simulaci celé ulohy. Zkouma standardni fidici systémy pro
drony s ohledem na vyuziti v uloze a seznam podporovanych simulédtort. Také prochdzi moZznosti
jednotlivych simulatord s ohledem na jejich nastaveni a prostfedky v nich implementované. Nakonec se
rozhoduje pro vyuziti fidiciho systému PX4 Autopilot, jez je hojn¢ vyuzivan jak v akademické, tak 1
profesionélni sféfe. Jako simulacni prostiedi je zvoleno Gazebo, jelikoz splituje klicové pozadavky dané
definici ulohy.

Nasledn¢ autor provadi detailni popis navrhovaného systému pro simulaci. Popisuje jednotlivé
komponenty, vstupy a vystupy, ale také textove i graficky strukturu celého systému a vzajemné interakce
mezi komponentami. Soucasti systému je 1 grafické uzivatelské rozhrani, které slouzi k zadavani parametrti
mise, monitoringu vystupil systému a odchylek dronu od pozadované trajektorie, ale i k vyhodnocovani
experimentt.



Nasledné jsou popsany konkrétni simulacni scénare. Je testovano pfistavani pomoci P regulatoru a vliv
vyuziti odhadu z Kalmanova filtru pfi pfistavani svisle nebo po naklonéné piimce za riznych
povétrnostnich podminek. VSechny scénafe jsou dikladné vyhodnoceny podle nékolika kritérii. Je
hodnocena piesnost béhem piistavaciho manévru, odchylka v pfistani dronu na ploSin€, doba pfistavani,
vypocetni naro¢nost jednotlivych pfistavacich algoritmd, ale také je ve specialnim scénafi prostudovan
vliv stinu dronu na detekci markeru v zavislosti na letové vySce a natoCeni dronu.

Na konci je provedena diskuze nad celou praci a jejimi vysledky. VSechny navrzené algoritmy dokézali s
dronem pfistat na ploSin€ i za nepfiznivych podminek.

Diplomova prace detailné¢ popisuje celou tlohu pfistdvani dronu na ploSing€, provadi reSersi vhodnych
metod 1 prostredkil, prezentuje navrzené fidici systémy, vyhodnocuje jejich funk¢nost a spliiuje tak
vSechny body zadéni.

Dotazy
1. Uvazoval jste o rozsifeni Kalmanova filtru o model ptisobeni vétru na dron napt. pomoci odhadu
sily a sméru vétru?
2. 'V teoretické Casti jste popisoval piistdvaci metodu, jeZ je postavena na PID regulatoru. Proc jste
nakonec vyuzil pouze P regulator?
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uplné
Doporuceni k obhajob&
ANO

Hodnoceni: 1 - Vyborné
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