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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:
Autor prace se zabyva navrzenim fidiciho algoritmu pro sledovani pfedem dané trajektorie za pomoci
dronu. V prvni ¢asti prace je pozornost zaméiena na tvorbu nelinedrniho modelu kvadrokoptéry a na popis
zakladnich principti fungovéani tohoto systému. Dale autor vénuje pozornost navrhu prediktivniho
regulatoru pro sledovani dané trajektorie. Jsou zde popsany vSechny parametry systému a ukézan postup
diskreditace navrzeného nelinedrniho modelu dronu.

V zavéru prace je popsana implementace regulatoru a vyhodnoceny vysledky. Autor pro implementaci
prediktivniho regulatoru vyuziva optimaliza¢ni toolbox CasADi pro prostiedi MATLAB/Simulink.
Simulace byly provedeny v programovém prostiedi Simulink pro dvé rizné referencni trajektorie. Dale je
pozornost zamétena na prozkoumani autopilota PX4 a simulatoru Gazebo.

Autor splnil vSechny body zadani bakalatské prace. Hlavni vytku bych mél ke ¢lenéni prace, kde kapitola
»dimulace dronu v PX4/Gazebo* je neStastné vsazena do piiloh prace. Naopak oceiuji otestovani
trajektorie 1 v simulacnim prostfedi Gazebo, které se pro tyto ucely hojné v praxi vyuziva. Celkové
hodnotim znamkou vyborng¢.

Dotazy
1) Na strance 16 uvadite jednu z moznosti nastaveni sméru otaceni motori. Dokazal byste toto nastaveni
porovnat s druhou moznosti, kdy se rotory otaceji do "stran" kvadrokoptéry?

2) Pii tvorbé modelu kvadrokoptéry vyuzivate Eulerovy thly, jaké maji v takovém modelu limitace?
Jakym zplsobem byste tyto limitace fesil?
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