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Cilem prace byl navrh elektroniky systému pro fizeni multirotorového Iétajiciho zafizeni.
Teoreticka ¢ast ma obsahovat zpracovanou reSerSi dostupnych komunitnich feSeni a rozbor
méfenych a méfitelnych veli¢in, pro usp&$né fizeni systému se zaméfenim zejména na
stabilizaci polohy a eliminaci driftové rychlosti systému. V praktické ¢asti ma byt zpracovan
navrh vlastni elektroniky pro fizeni multikoptéry.

Text prace je rozd€len na dveé &asti, teoretickou a praktickou.

V teoretické ¢&asti prace diplomant sice pomérmé podrobné popisuje jednotlivé
komponenty pouZité pro splnéni stanovenych cilti diplomové prace, ale zcela chybi blokové
schéma s vyznaenim propojeni jednotlivych funké&nich blokd, které by zptehlednilo zvolené
koncepéni technické feSeni celkové konstrukce. Popis jednotlivych pouzitych komponent je
proveden v dostateéné mife. Pokud je nutna kalibrace jednotlivych senzort, je v textu prace
diplomantem popsdna. Dale diplomant popisuje zpracovani dat z vystupt jednotlivych
senzoril s popisem zpusobu jejich pfipadné filtrace. Pro regulaci dronu diplomant pouZil
diskrétni verze PID regulatort, jejichZz popis v textu prace chybi. V blokovém schématu
spojitého PID regulatoru (str. 40., obr. 27) by bylo dobré dodrzet spravné znaleni
jednotlivych veli€in (,,chyba“ je ve skute€nosti regulaéni odchylka, misto ,,aktudlni hodnota“
ma byt regulovana veli¢ina, oznaCeni ,,K, a ,,T, pro kritické hodnoty ma byt spiSe obvyklé
ok a Ty atd.).

V praktické ¢asti prace diplomant popisuje pouzity ,,IMU* - integrovany senzor, modul
bezdratového pienosu, pouzity mikrokontrolér ,,ARM"“ a ,Xmega“, parametry regulatorti
motord pohonu, to v8e by mélo patfit do pfedchozi, teoretické ¢asti. Déle je v praktické ¢asti
je popis Operaéniho systému ,,RTOS*, ktery by patfil téZ do teoretické Easti. V praktické ¢asti
zcela chybi popis konstrukce fidici elektronické jednotky dronu. Také popis ovladaciho
zatizeni, nazvaného v textu jako ,,vysilacka®, je textu uveden pouze velmi stru¢né. V popisu
strukturu a funkci fidiciho programu. Prace neobsahuje jediné schéma zapojeni realizované
elektroniky (ani fidici jednotky a ani dalkového ovladani) dronu. PfedloZena prace obsahuje
jedinou fotografii konstrukce dronu na str. 41. (obr. 28), coZ je, vzhledem k zaméfeni
diplomové prace malo.

Slovni obraty a spojeni v ptedloZené praci jsou v n€kterych piipadech voleny ne zcela
vhodné€ a pfesné (napt. na str. 12 ,,malinko jiny udaj*, str. 36 ,,udélat fazi*, str. 36. ,,barometr
ze vzorce vypadne®, str. 38. ,.Zemé je kulata“, str. 40 ,regulator se nerozkmita®, str. 41. ,,...
lazeni PID regulatoru® atd.). Vtextu by mél diplomant pouZivat standardné pouZivané
terminy a oznaceni obvyklé pro technickou praxi. Z tohoto diivodu hodnotim gramatickou a
stylistickou uroven jako dostate¢nou.

V zévé€ru prace je konstatovani diplomanta, Ze ,.cil prace byl do jisté miry splnén®,
nepusobi zcela dobrym dojmem. Diplomova prace by meéla byt ucelenou praci, kterd by



umoziiovala reprodukci jejiho obsahu. V tomto pfipadé by to bylo, pro ptipadného zajemce,
velmi slozité, az nemozné.

Pfi obhajobé prace doporuduji, aby diplomant vhodné doplnil a vysvétlil chybé&jici
informace a tim odstranil nedostatky své diplomové prace. TaktéZ by mél diplomant doplnit
chybéjici informace ve formé piiloh elektronické verze diplomové prace.

Ve své diplomové praci diplomant prokazal schopnost samostatné feSit zadany ukol.
Nekteré Casti diplomové prace by bylo vhodné, jak vyplyva z vySe uvedenych skuteénosti,
doplnit a zdiraznit tak logické navaznosti jednotlivych kapitol.

Ptedlozenou préci doporucuji k obhajobé a navrhuji ohodnotit znamkou dobie.
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