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Predlozena diplomové prace je rozélenéna do deviti kapitol, ke kterym je pfipojen seznam pouzité
literatury a pét piiloh. Prvni kapitola se zabyva formulaci tlohy. Kapitoly druhd az ¢tvrtd se vénuji
modelovani a identifikaci bezpilotnich 1étajicich modeli v€etné odhadovani pfisluSnych stavovych
proménnych. Patd stézejni kapitola popisuje navrh prediktivniho fizeni. Kapitoly Sestd a sedma
se zabyvaji ndvrhem hardwarového a softwarového feseni konkrétniho bezpilotniho modelu. Osma
kapitola popisuje provedené experimenty s navrzenym modelem. Cely text uzavird devata kapitola,
kterd shrnuje vysledky diplomové prace a naznac¢uje mozné budouci sméry pro dalsi praci.

Prace plnohodnotné a zevrubné popisuje feSeni a naplnéni formulovanych pokynt v zadani. Predsta-
vuje se zde uceleny a prakticky realizovatelny navrh tfizeni pohybu pro bezpilotni létajici modely.
Jednotlivé kapitoly prace na sebe logicky navazuji a kazdd svym obsahem nediln¢ nalezi k dané
problematice. Urcujici mysSlenkou resp. podstatou navrhu je vicekrokové modelové zalozené
prediktivni fizeni, které vyuziva linedrni casové neproménné diskrétni stavové modely.

V teoretické ¢asti prace jsou predstaveny obecné dynamické modely ve form¢ diferencialnich rovnic,
které vychézeji z matematickofyzikalni analyzy. Na zaklad¢ téchto modell jsou navrZeny struktury
diskrétnich stavovych modeld, jejichz parametry jsou jednordzové urceny pomoci experimentalni
identifikace. Ziskané diskrétni stavové modely se pouzivaji jednak pro odhad a filtraci méfenych
stavovych proménnych Kalmanovym filtrem a dale hlavné ve vlastnim navrhu prediktivniho fizeni.

V technické ¢asti prace je prezentovana hardwarova realizace a softwarovd implementace pro vyvi-
nuty konkrétni bezpilotni model — trikopter. V daném feSeni jsou navrzené algoritmy zapouzdieny
v 32bitovém ARM procesoru STM, ktery je propojen s hlavnim fidicim 8bitovym mikrokontrolérem
xMega. K mikrokontroléru je dale pfipojena deska s vestavénym zakladnim stabilizacnim systémem
a RC piijimac¢em umoziujicim vzdalené RC ovladéni.

Prace je napsana v anglickém jazyce, je piehlednd a dobte ¢lenénda. Po jazykové strance je na velmi
dobré urovni. Pro bézného ctenafe by bylo pifihodné ptfed uvodni prvni kapitolu ptidat cast
,»Used notation® pro celou praci, ptipadné vice precizovat/odlisit nazvy podkapitol 2.1, 2.2, 3.1 a 3.3
(attitude ... — plane/horizontal ...; altitude ... — vertical ...) a v zavére¢né devaté kapitole zdiraznit
uspésné vyteseni cilll, vytycenych v podkapitole 1.1, samostatnou podkapitolou ,,Achievements®. Pre-
zentované vysledky povazuji za nadstandardni nejen svym rozsahem, ale zejména ujasnénym
logickym sledem navrzeného feSeni a i odpovidajici mirou podrobnosti jeho vykladu. Z textu je patrné
velmi dobré propojeni autora s odbornymi pracovniky a ostatnimi studenty podilejicimi se na vy-
zkumu v dané problematice.

Ptedlozenou diplomovou préci hodnotim znamkou ,,A — vyborné*.

Otéazky na autora diplomové prace:
1) Jakym zplisobem byla zvolena vzorkovaci perioda at pouzitych diskrétnich stavovych modeld?

2) Jaka je souvislost horizontu predikce M s fadem diskrétnich modeld a charakterem uvazovanych
testovacich trajektorii pohybu?
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