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Nazev prace : Stabilizace polohy létajiciho pedmétu pomoci inercidlnich senzod

Cilem diplomové prace bylo navrhnout, zkonstruogsabwiit systém pro stabilizaci
(kompenzaci vychylek) létajiciho systému vrtulni&be typu.

Zpracovani zadaného ukolu vyzadovalo znalosti zegm#oblasti rffeni a zpravovani
signal, programovani &zeni.

Teoretickacést prace se zabyva moZnostmiéfemi zrmén polohy gednmetu v prostoru,
moznostmi a principem pouzitelny¢hdel. Dale @la rozbor mozZnosti Upravy a filtrace dat ze
senzot, s jejich ukazkovym atfenim na realnych datech, popis polobgdmttu v prostoru a
na zavr teoretické&asti popisuje princiginnosti a nastaveni PID regulaia jeho slozek.

V praktické ¢asti ieSeni se student zabyval ¥ém vhodného senzoru (vyplynulo
z teoretick&asti a moznosti na trhu). Déle byl vybran vhodnydeidiizeni. Jako model byl
vybran systém ozgavany jako quadrorotor nebo quadrokopter (odvozmh&onstrukce se 4
vrtulemi) Pro pohon byly vybrany BLDC motorizené modeli&kymiradici ovladané §kou
pulsu. Nasledh se pakieSi vytEr vhodného procesoru a ostatnihoipbhého hardwaru, jako
zdroje napti, preklad&u nagiti, bezdratovéhoipnosu, LCD displeje atd.

Pravd&podobrg nejpracijSi casti bylo vytvéeni ridiciho softwaru, jak na stran
mikrokontroleru, ktery si zvolil, tak i na strampciitace a ve findle na mobilnim telefonu,
software musel na obou stranach implementovat Baygeketovy penos nejtive po pevné
sériové lince a nasledmpo bluetooth, s watchdogem hlidajicim ztratu spiojgoftwarové PID
regulatory, vypoet polohy a zobrazeni dat na displeji létajicihzkio.

NavrZzeny systém byl @ven praktickymi letovymi zkouSkami dokazujicimi sphost
systému stabilizovat objekt.

Text diplomové préace jefimmérers dlouhy, i kdyZ gkterym pasazim jednovano zbyténe
vice na ukor jinych. Stylisticka, slohova i grarckéi Urové prace je na po#nn¢ dobré
arovni. Prace posié dokie popisuje moznoseSeni zadaného ukolu, ktery se v poslednich
letech dostava do p&gdi z4jmu mnoha pracovisa diky gehlednému zpracovani jak
tiSttnych materidl, tak softwaru, umozni navazat na jeho praci dafgipadnym z4jemim.

K praci bych ml jednu otazku, regulator pracuje s vykony moige tah motoru lineagn
zavisli na vykonu?

Na zaklad mych informaci pracidoporuéuji k obhajols a hodnotim ji klasifikénim
stuprém vyborné.
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