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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:
Cilem préace bylo navrhnout fidici algoritmus pro sledovani pfedem znadmé trajektorie pomoci dronu a
otestovat jej v simulaénim prostredi.

V ramci této prace byl nejprve popsan dron z hlediska konstrukce, fidicich systémi a principt fizeni.
Nasledné byl navrZzen matematicky model popisujici chovani dronu. Poté byl popsan prediktivni regulator
pro nelinedrni systém diskrétni v Case. Také bylo popséno zapojeni regulatoru do fizené¢ho systému a
popsany vsSechny jeho parametry a postup diskretizace navrzeného nelinedrniho modelu dronu.

V zavéru prace byla popsana implementace regulatoru a vysledky simulace. Implementace prediktivniho
regulatoru byla provedena v optimaliza¢nim toolboxu CasADi a samotné simulace probéhly v simula¢nim
prostfedi Simulink s navrZzenym modelem dronu. Simulace byly provedeny pro dvé riizné referenéni
trajektorie.

Nad ramec zadani byly v pfiloze zkoumany moznosti autopilota PX4 a simuldtoru Gazebo, zejména z
hlediska fidicich algoritml pro sledovani trajektorie, které autopilot PX4 obsahuje. Tyto poznatky by
mohly byt vyuzity v dalsi praci.
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