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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani n&ro¢néjsi

Praci hodnotim jako naro¢néjsi z dlvodu implementace netrividlniho algoritmu a nutnosti jeho
prfenosu na embedded pocital s pozadavkem na fizeni redlného systému v redlném dase.

Spinéni zadani ‘splnéno

VSechny body zadani byly splnény.

Zvoleny postup feseni vynikajici

Ucelem prace bylo zfejmé provéfit moznosti vyuZiti dfive realizovaného MPC regulatoru Fizeni
polohy helikoptéry pro bezkolizni navigaci v prostredi s prekdzkami. S ohledem na omezené zdroje a
vypocetni moznosti na palubé stroje byly zvoleny pfijatelné omezujici pfedpoklady tak, aby byla
Uloha realizovatelna a reSeni spliovalo kladené pozadavky.

Odborna uroven A - vyborné

Student prokazal nastudovani problematiky model prediktive reguldtoru a znalosti vyuzil pfi
implementaci. Realizaci experimentl na realné helikoptére také prokazal schopnost resit redlné
problémy na embedded zafizeni.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobfe

Prdce ma pozadovanou Upravu a je logicky a prehledné ¢lenénd. V préaci jsem naSel nékolik vét,
které nejsou z jazykového hlediska zcela v poradku, nejednd se vSak o zavazné chyby a v celkovém
pohledu nemaiji zdsadni vliv na kvalitu prace.

V nékterych grafech (napf. na str. 42, grafy ,input”) bych doporucil zvétsit rozliseni ve svislé ose z
dlvodu ditelnosti a vypovidajici schopnosti. Na strance 32 je zfejmé uvedena chybna reference na
obrédzek (16 misto 11).

Z hlediska rozvrzeni informaci v textu bych doporucil presunout popis pouzité helikoptéry pred
kapitolu 2 (UAV dynamics), protoze v této a nasledujici kapitole se nachazi mnoho informaci (napf.
pouzitd ridici deska) a konstant (parametry helikoptéry), nebo popis metod bez konkrétnich hodnot
konstant a jejich specifikaci nechat az pred experimentalni ¢ast. Takto mlze mit ¢tenar prace
problém udélat si prfedstavu proc jsou dané konstanty jaké jsou.
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Vybér zdrojh, korektnost citaci A - vyborné

Student korektné pouzil relevantni zdroje. Po této strance nemam zadné pfipominky.

Dalsi komentare a hodnoceni

Z poskytnuté prace a videozdznam( je zfejmé Ze vysledkem prace studenta je funkéni
implementace metody. Ovéreni funkénosti a robustnosti metody by si vSak zaslouzilo vice
provedenych experimentd.

11l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Student prokazal schopnost vyresit obtizny problém implementace ridiciho algoritmu na
palubni pocitac helikoptéry. Vérim, Ze prace pro néj byla velmi pfinosna nejen z pohledu
implementace metody do pocitacového programu, ale také ziskani cennych zkusenosti pri
ladéni na nestabilnim prostredku jakym je roboticka helikoptéra, kdy je nezbytné nutné
metody nejprve dikladné otestovat v simulaci.

Byl bych rad, kdyby student mohl odpovedét na nasledujici doplriujici otazku:

Kruhové prekazky v okoli helikoptéry modelujete rovinou kolmou na spojnici helikoptéry a
stredu prekazky (jak je zfrejmé z rovnice 30). To je nepochybné velmi zjednodusujici
predpoklad. Délal jste néjakou rozvahu, kdy toto omezeni zplsobi, Ze metoda nebude
fungovat? Dokazete predikovat néjakou konkrétni konfiguraci prekazek, pro kterou je tato
metoda nevhodna?

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném A - vyborné. |

Datum: (o6 06.16 Podpis: Jan Chudoba
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	Odborná úroveň
	
	Student prokázal nastudování problematiky model prediktive regulátoru a znalosti využil při implementaci. Realizací experimentů na reálné helikoptéře také prokázal schopnost řešit reálné problémy na embedded zařízení.
	Formální a jazyková úroveň, rozsah práce
	
	Práce má požadovanou úpravu a je logicky a přehledně členěná. V práci jsem našel několik vět, které nejsou z jazykového hlediska zcela v pořádku, nejedná se však o závažné chyby a v celkovém pohledu nemají zásadní vliv na kvalitu práce.
	V některých grafech (např. na str. 42, grafy „input“) bych doporučil zvětšit rozlišení ve svislé ose z důvodu čitelnosti a vypovídající schopnosti. Na stránce 32 je zřejmě uvedena chybná reference na obrázek (16 místo 11).
	Z hlediska rozvržení informací v textu bych doporučil přesunout popis použité helikoptéry před kapitolu 2 (UAV dynamics), protože v této a následující kapitole se nachází mnoho informací (např. použitá rídící deska) a konstant (parametry helikoptéry), nebo popis metod bez konkrétních hodnot konstant a jejich specifikaci nechat až před experimentální část. Takto může mít čtenář práce problém udělat si představu proč jsou dané konstanty jaké jsou.
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