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Nazev prace : Stabilizace polohy Iétajiciho objektu pomoci inerci alnich senzor

Tématem diplomové prace je stabilizace létajicibldu pomoci inercidlnich senzor
Jde o komplikovanou, ucelenou praci, jejimz obsajfeméavrh technickéhteSeni létajiciho
objektu — ,Quadcopteru” a navrltidici jednotky s jedn@ipovym mikrop@itacem, spoléné s
algoritmemiizeni, uteného pro zajighi stabilni polohy ,Quadcopteru” pomoci &ny tazné
sily rotof.

Od diplomanta bylo poZzadovano prokazéani velmi dabnalosti i navrhu technického
feSeni z#zeni uteného k aplikaci algorittn fizeni a regulace pro stabilizaci létajiciho
objektu. Diplomant musel prokazat velmi dobré t@ok& znalosti z oblasti vyuZziti
technickych prosedki automatizace a teorie automatickélipeni, pro navrh algorittn
zpracovani vystupnich sigriainercidlnich snimai a ¢islicovych regulatar realizovanych
jednaiipovym mikrop@itacem.

Diplomant pro spléni cili zadani DP musel vykonat pémé velky objem prace. Nejprve
provedl navrh technickéhd#eSeni mechanické konstrukce iici elektroniky létajiciho
objektu - ,Quadcopteru, kteryipdstavuje z pohledu konstiriho reSeni aizeni porgrné
komplikované z#zeni s velmi nestabilnim chovanim. Pro stabilizaciohy byly vhodg
zvoleny inerciélni snint@ polohy moderni konstrukcejdsy (3D) gyroskop a akcelerometr.
Ke zpracovani signél ze snim&i (signal ze snimd bylo nutné zpracovatislicovym
filtrem) a realizaci regutmich smyek diplomant zvolil vyvojovy modul s 32 - bitovym
jednaiipovym mikrop@itatem ARM ,Cortex”. Tento jedndpovy mikropaitat je velmi
vhodnym kandidatem prévpro takovéto aplikace. Komunikace s osobningiatem je
realizovana pomoci bezdratového modulu bluetootkelmV pisobiva je téz realizace
dalkového ovladani ¥&eni pomoci mobilniho telefonu s rozhranim blugtoo

Diplomant prokazal spravnogSeni problérin simulacemi v progedi Matlab-Simulink a
testovanim navrzenych algoritrizeni na realizovaném létajicim objektu.

Text diplomové prace svym zpracovanim uingé odpovdét na pFislusné otazky,
vyplyvajici ze zadani diplomové prace. Diplomovéagar ma velmi dobrou Uroigeveéetns
grafické dpravy. Text diplomové prace je napsdehledié a je ¢lenén do jednotlivych
kapitol, jejichz obsah na sebe (az na drobné vyjndigicky navazuje. V praci jsem nalezl
nékolik drobnych stylistickych a logickych chyb, kéervS8ak zasadn nesnizuji kvalitu
diplomové prace. Vzhledem k témataSené problematiky by bylo vhodné objasnit p
obhajol& diplomové prace nasledujici skénesti:

» Vtextu prace se piSe o vysledcich simulace chotiaaného systému, bylo by tedy
zajimavé ukazat realizované simtriaschéma ,,Quadcopteru”.

» Taktéz by bylo zajimavé ukazat vysledky simulaa\vé@ni ,Quadcopteru“ a fb&hi
regula&nich pochod (statické a dynamické chovani systému).



* Vzhledem ktomu, Ze jde z pohledizeni o vicerozgrovou soustavu, bylo by
zajimavé ukazat, jak se ouivji jednotlivé reguléni smyky ,Quadcopteru®.
* V pripact Ze je tento vliv vyznamny, jak byste tuto situigasil?

Ve své diplomové préaci diplomant prokazal schopremnostath feSit zadany ukol.
Nekteré casti diplomové prace by bylo vhodné, dle mého naz@odrobsji popsat a
zdaraznit tak gkteré logické navaznosti jednotlivych kapitol.

PredloZzenou praci navrhuji ohodnotit znamkagiborné minus.
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