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Ukolem studenta bylo navrhnout a implementovat regulator pro Fizeni robotické helikoptéry, ktery
nahradi closed-source regulator aktualné pouzivany na pracovisti vedouciho prace. Student navrhl a
implementoval 2 typy regulétorti (backstepping a PID regulator), které integroval do systému ROS
podle pozadavki zadani. Funkce regulatorti byla prokazatelné otestovana v simulacnim prostredi
Gazebo i na realné helikoptéte.
Text prace je psany v anglickém jazyce. Uroveii jazyka hodnotim jako velmi $patnou, jak z hlediska
stylu psani tak z hlediska chyb typu chybéjicich slov, coZ je v praci Casty jev. Cely text je tak Spatné
Citelny a na mnoha mistech nesrozumitelny. Drobné chyby jsou i v sazbé textu. Cislovani kapitol
postradajici ¢islo ¢asti (Part) je velmi nepfijemné pro odkazovani se na kapitoly textu.
V préci je i fada chyb a nedostatkii z odborného hlediska. Nékteré uvedené rovnice, kde jsou pouze
dosazeny dfive uvedené vzorce jsou nadbyteCné a zbytecné Ctenare zatéZuji informaci ktera je
zfejma (napf. rovnice €. 6). V sekci 2/3.2 je provedena identifikace, neni vSak jasné jakym
zptsobem. Graf na obrazku 7 zobrazuje rozdil v chovani identifikovaného systému, ovSem neni
jasné zda je identifikace provedena spravné, vzhledem k evidentni odchylce casové konstanty
modelu od referenc¢niho systému. Z obrazku 8 si lze udélat jen omezenou predstavu o chovani
modelu, nebot referencni veli¢ina se méni pouze linearné. Zcela nedostatecny je popis vysledného
modelu v sekci 2/3.3. V rovnici 16 je definovana velicina H(s), ktera neni nikde dal bliZze popsana
ani (pod timto oznaCenim) pouZita. Soustava rovnic 17 ziejmé popisuje n€jaky stavovy model — co
vSak jednotlivé stavy x; znamenaji, jsem se bohuZel nedozvédél. Vzhledem k tomu Ze se na tyto
stavy nasledujici text prace hojné odkazuje, je absence této informace kriticka.
Cast 3 popisuje navrh regulatord. V podkapitolach 1.2 a 1.3 neni jasny vyznam pismenka a ve
vzorcich. Podkapitola 1.4 je celkové nejasna. V podkapitole 2.2 je zcela zbyteCné uvedeno odvozeni
regulatoru pro klopeni, jehoZ vysledek je shodny s vysledkem pro klonéni stroje. V sekci 2.3.1 neni
jasné, odkud se vzaly parametry k; a k.. V grafu na obrazku 14 pak neni jasné, jak vznikla Cervena
kiivka ,,output” a jaky je divod jejiho vyrazného rozdilu oproti zbyvajicim.
V casti 4 je popsana simulace chovani regulator v prostfedi Matlab. Tabulka 6 uvadi parametry
PID regulatoru, neni vSak viibec jasné jak byly ziskany. Proto si neni mozné ani udélat obrazek o
tom, proC chovani regulatoru vykazuje vyznamny prekmit, jak je vidét v obrazku 15 a vyvolava to
otazku, zda je regulator naladén spravné.
V zaveéru prace jsou dokumentovany experimenty v simulatoru Gazebo a na realné helikoptére, ze
kterych je patrné, Ze implementované regulatory vykazuji (zpravidla) horsi chovani nez ptvodni
regulétor, ale pro zamysleny ticel dostacujici. U popisu téchto experimentti bych kromé uvedenych
grafli ocenil i ¢iselné vyjadreni kvality regulace, resp. regulacni odchylky.
Konstatuji, Ze vSechny body zadani prace byly splnény. Praci proto doporucuji k obhajobé a
vzhledem ke zminénym nedostatkim v textu prace ji doporucuji hodnotit stupném

C — dobre.
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