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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:

Tato bakalarska prace se zabyva problematikou autonomniho pfistavani droni. PIn¢ autonomni mise jsou
velice aktualni téma a pristavani je kriticka ¢ast letu z hlediska bezpecnosti. V praci je zkoumana detekce a
lokalizace pfistavaci plochy, ale rovnéz je automatizovan cely proces tak, aby pfistavani prob&hlo uspésné.

V teoretické Casti prace je nejprve provedena klasifikace dronti, zpisoby ovladani a také jsou uvedeny
realné aplikace. Poté jsou popsany pfistavaci plochy, jejich vlastnosti a rozfazeni. Dale je popsana detekce
pristavaci plochy s diirazem na roli raznych senzorti. Nasledné je provedena reserSe simulacnich prostredi
a detailni popis simulace, kterd byla pouzita v praktické ¢asti. Déle je popsan proces piistavani z hlediska
automatického fizeni dronu.

V ramci prace byl detailn€ji zkouman a feSen problém pfistavani kvadrotorového dronu ve venkovnim
prostfedi na statické vyvysené piistavaci ploginé. Uloha byla simulovana v prostiedi Gazebo. Pfistavaci
plosina byla vybavena dvéma ArUco kdédy pro jeji lokalizaci pomoci kamery dronu. Byla provedena
analyza efektivity detekce kodt z hlediska vysky pro rizné typy ArUco kodt. Dle analyzy autor zvolil dva
kody se 4x4 c¢tverci o velikosti strany 0,1 a 0,2 m a mezni vySkové hladiny pro algoritmus pfistavani.
Simulovany dron byl fizen pomoci syst¢ému PX4 Autopilot.

Byla popséna moznost pfistavani na zakladé¢ LiDARu, kterd podle autora ale neni prakticka vzhledem k
pouziti rovné a znamé pristavaci ploSiny a tak bylo otestovano pfistdvani pii pouziti naviga¢niho systému a
kamery pro detekci kodt. Nasledné byla otestovana kombinace kamery a barometru. Diky barometru Ize v
simulaci rozlisit jestli kamera ztratila kod protoze je mimo ploSinu a nebo je pouze pod minimalni vyskou
detekce. Autor dale diskutuje, Ze barometr by v redlné aplikaci nebyl tak pfesny a musel by byt nahrazen
jinym senzorem, napiiklad LiDARem.

Teoreticka Cast prace popsala celou problematiku velice ze Siroka, ale 1 tak poskytla kvalitni zaklad, ktery
byl vyuzit v praktické ¢asti. V simulacni ¢asti jsou bohuzel oba scénafe, tedy pfistavani podle kamery a
kamery s barometrem, porovnany pouze teoreticky z hlediska spolehlivosti. Prace by mohla byt doplnéna
napiiklad o ¢asové pribehy pfibliZzeni na ploSinu, kde by mohly byt vyznaceny i jednotlivé stavy, kterymi
dron prochazi. Déle by §lo uméle simulovat ztratu detekce kddu a opét porovnat pribéhy pro oba scénafe.



Z hlediska komplexnéjsi analyzy by k otestovani pfistupi pomohlo zavést do simulace diskutované
poruchy v podob¢ povétrnostnich podminek nebo proudéni vzduchu v blizkosti ploSiny.

I ptes zkratkovité vyhodnoceni poskytla prace uceleny vhled do problematiky a bylo simulovano i funk¢ni
feSeni. Bakalarska prace splnila vSechny body zadani.

Dotazy

1. Uvazoval jste pro detekci pristavaci plosiny vyuzit i RGB-D kameru?
2. Existuji metody, jak zefektivnit pfistavani dronu aktivitou ze strany pfistavaci ploSiny?

3. Narazil jste v literatuie na postup, ktery umoziuje pokracovat v pristdvani pfi ztraté lokalizace
ploSiny, aniz by bylo nutné zacit ptistani od zacatku?
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