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Ptedlozena diplomova prace je roz¢lenéna do osmi kapitol, ke kterym je piipojena jedna piiloha
a seznam pouzité literatury. Prvni kapitola uvadi piehled souc¢asného stavu. Druhd kapitola se zabyva
obecné formulaci Glohy pohybu formaci autonomnich helikoptér s prediktivnim fizenim. Kapitoly
tieti az patd popisuji feSeni pldnovani trajektorii pro pohyb celé formace helikoptér a pro pohyby
jednotlivych helikoptér v dané formaci. Kapitola Sesta se zabyva fizenim konkrétniho typu
helikoptér — kvadrokoptér. Sedma kapitola popisuje provedené experimenty popsané¢ho prediktivniho
fizeni a planovani. Posledni, osma kapitola obsahuje shrnuti diplomové prace.

Koncept prezentovaného feSeni je z prace ziejmy. PredloZena prace postihuje jednotlivé body z pra-
covniho planu zadani od formulace tlohy pohybu formace pomoci jejiho zdanlivého stfedu jako
virtualniho vodice pfes nastinéni principli planovani a optimalizace az po ovétujici ukazky z V-REP
simulatoru. Vlastni feSeni je popsano v nékterych ¢astech velmi stru¢né a zbézné s odkazem na odbor-
nou literaturu. Hlavni pfinos prace spociva v predstaveni konceptu jako celku nez ve vysvétlujicim
popisu feseni dil¢ich probléma, kterych je v fizeni pohybu formaci autonomnich helikoptér velké
mnozstvi.

Prace je napsdna v anglickém jazyce, viceméné bez pieklepli, obsahuje vSak fadu slozitych vétnych
konstrukei a nevhodné pouzité predlozky napt. véty zalozené na existenciondlni vazbé ,,there is/are*
nebo predlozka ,,on“ namisto ,,in“ ve spojeni se slovem ,,figure®. V praci je n¢kolik vécnych neptes-
nosti: rovnice (19) a (22) neodpovidaji systému soufadnic a konfiguraci vrtulovych akcnich ¢lenti
v obrazku 14, ve kterém ctenar postrada Ciselné oznaceni jednotlivych ak¢nich ¢lend. Vzhledem k hie-
rarchickému usporadani planovani resp. postupu zoptimalizovani trajektorii pohybu by byl pfinosny
piehledovy vyvojovy diagram s naznacenim casovych néavaznosti. Takovy diagram by napiiklad
oziejmil pro realné pouziti, jaké ¢asti planovani/optimalizace trajektorii se musi vykonavat pribézné
linearn¢ v Case nebo v rozlozenych iteracich a které v davkach nebo jednorazové. V praci chybi
alesponl stru¢na diskuze k zajiSténi dosazeni a stabilizace formace helikoptér v pozadované cilové
poloze.

Ptedlozenou diplomovou préci hodnotim znamkou ,,B — velmi dobie*.

Otéazky na autora diplomové prace:

1) Jakym zpiisobem se vybird hodnota ptidavného horizontu M a k nému odpovidajici kinematické
veli¢iny trajektorie (Casy, polohy, rychlosti) zdanlivého stiedu formace s ohledem na ptredpokla-
danou znalost vychozi realizovatelné, ale neoptimdlni trajektorie tohoto stfedu?

2) Jaka je struktura a vnitini ¢asové ndvaznosti zasuvného modulu prediktivniho pldnovani trajek-
torii pohybu zdédnlivého stfedu formace a jednotlivych jejich ¢lenii pro V-REP simulator?
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