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1.

6.

Naroc¢nost zadani obtiznéjsi zadani
Zadani povazuji za obtizngjsi, jelikoz ve svém jadru vyzadovalo i) zorientovat se v problematice konstrukce,
fyzikalnich principl souvisejicich s letem a technik Fizeni tzv. drond, ii) z vhodné zvolenych komponent sestavit
fiditelny a letuschopny exemplar dronu, iii) navrhnout, implementovat a otestovat systém pro stabilizaci
letu dronu a, pro pfipad ztraty signalu s fidici stanici, samoc¢inny navrat dronu do vychozi polohy.

SplInéni pozadavku zadani zadani splnéno s vaznymi vyhradami
Dle dostupnych material(l Ize zadani povazovat za spinéné, nicméné s nasledujicimi vyhradami k bodiim 4 a 6:

* Pro stabilizaci letu kliCova role gyroskopu, zdlrazriovana v bodé 4 zadani, neni z technické zpravy pfilis
patrna; zplsob vyuziti gyroskopu pfi implementaci metody stabilizace neni zdliraznén a je tedy
nejasny, byt nepfimo by vyuZiti gyroskopu bylo mozné pfedpokladat, a to napf. v ¢astech souvisejicich s
vyhodnocovanim naklonu dronu v prostoru.

* Co se tyka bodu 6 zadani, tak zde mam vyhradu pfedevsim k jeho prvni ¢asti, poZzadujici zhodnoceni
dosazenych vysledkd. Explicitni zhodnoceni zvoleného feseni prakticky chybi, tzn. uceleny zavér o
vyslednych letovych charakteristikach, prfesnosti/chybach méfeni a stabilizace, efektivité implementace
apod. je obtizné ucinit. V této souvislosti bych pfinejmensim oekaval experimentalni vyhodnoceni
pfesnosti stabilizace a samoc&inného nvratu dronu, byt pouze na zakladé malého poc¢tu opakovanych
meérfeni.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi
Rozsah technické zpravy sice vyrazné nevybocuije z rozsahu obvyklého pro tento typ prace, nicméné pomeér
mezi uvodni €asti (s. 3-24) a ¢asti vénuijici se vlastnimu feseni (s. 25-40) neni vhodné vyvazeny - Gvodni
¢ast se prilis detailng, az zbyte¢né, vénuje mnohdy obecné znamym pojmdm/principlim a naopak jinymi, z
pohledu Feseni prace vyznamnymi (napf. pfehledem letovych charakteristik, problematikou méfeni, metodami
stabilizace ¢i automatizace), se ani pfehledové nezabyva.

Prezentacni uroven predlozené prace 50 b. (E)
Struktura technické zpravy je logicka, coz spolu s vhodné zvolenymi rozsahy a navaznostmi jednotlivych ¢asti
usnadriuje jeji Citelnost. Nicméné, pro zvySeni pfehlednosti a Citelnosti technické zpravy by bylo vhodné sloucit
kapitoly 2 az 6 do jediné. Pfedevsim vSak by bylo velmi vhodné doplnit stavajici kapitolu 7 o detailnéjsi
informace a ilustrace ke zplisobu feSeni (zejména pak lepsi vazbu na zdrojové kédy a reprezentaci
vypoctd/algoritm@ jinym zplsobem nez textovym popisem), jeho testovani a zhodnoceni jeho viastnosti; celkovée
na s. 25-40 schazeji ¢tenafem ocekavané informace tykajici se zejména bodu 4 a 6 zadani (viz vyse,
bod 2 tohoto posudku). Co se tyka bodu 4 zadani, tak zplisobu jeho feseni jsou sice vénovany ¢asti 7.6.1 a
7.6.2, nicméné jejich popisny charakter neumoziuje ¢tenari ucinit si predstavu zejména o konkrétnim
zpusobu implementace jednotlivych funkei (napf. pomoci vhodné provazanosti textu se zdrojovymi kody);
za timto Ucelem je ¢tenaf nucen nahlédnout na pfilozeny datovy nosic.

Formalni uprava technické zpravy 59 b. (E)
Z hlediska typografické a jazykové stranky mam k technické zpraveé fadu pfipominek - jejich shrnuti viz nize:

« Citelnost textu kazi i) sice drobné, ale pom&rné ¢asté (systematické) jazykové nedostatky, napt.
chybnd interpunkce, chyby ve skloriovani, preklepy &i ii) viceméné ojedinélé (ndhodné) jevy jako napf.
nesrozumitelnost ¢i nevhodna skladba vét (napf. 2. odst. ¢asti 4.4, konec 1. odst. ¢asti 4.6, zacatek 2.
odst. v ¢asti 7.7.2).

¢ Z typografického hlediska neptisobi dobfe mj. pomérné ¢asté jednopismenné spojky na koncich
radkd, relativné velké obrazky (napf. obr. 3.2.1, 3.3.1, 4.2.1) ¢i zplsob sazby odkaz( na citace (zpravidla
az za te¢kou ukondujici vétu, k niz se citace vztahuje) v textu technické zpravy.

Prace s literaturou 50 b. (E)

e Prevazné elektronické, on-line informacni zdroje pouzité v technické zpraveé nepokryvaiji problematiku
feSenou v ramci prace uspokojivé. V seznamu citaci schazi zejména citace tykajici se napr.
letovych charakteristik, problematiky presnosti a chyb méfeni, stabilizace polohy/letu dronu &i zakladnich
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principll z oblasti automatizace (napt. regulace pomoci PID regulatord).

* V prislusnych ¢astech technické zpravy je na souvisejici citace zpravidla odkazovano, nicméné
prakticky systematicky az za te€kou ukoncuijici vétu, k niz se citace vztahuje; co se tyka pfevzatych
obrazk(, tak odkazy na pfislusné citace jsou umisténé pfimo v poznamce pod ¢arou pod danym
obrazkem.

» V nékterych ¢astech textu (napf. v odrazkach na str. 28) se vSak zda, ze odkazy na citace byly sice
planovany, ale nakonec chybi.

¢ Odkaz na zdroj zdrojového kédu prevzatého PID regulatoru je sice dohledatelny na zakladé informace v
komentari zdrojového kodu prilozeného na datovém nosici, nicméné v technické zpravé (napf. na str. 35
dole) tento odkaz chybi.

7. Realizacni vystup 65 b. (D)

 Za prokazatelny realiza¢ni vystup prace je mozno povazovat i) fyzicky model drona (sestaveny ze
zvolenych komponent za U€elem praktického ovéfeni funkénosti navrzenych metod fizeni) a ii) dva
soubory (failsafe.py, stabilisation.py) se zdrojovymi kody v jazyce Python (celkoveé tvofenych cca
1800 slovy resp. 350 radky vlastniho kédu a 190 slovy resp. 70 fadky prevzatého, na plvodni zdroj
odkazovaného, kodu pro PID regulator licencovaného dle GNU GPL), obsahujici funkce potfebné pro
fizeni drona. | vzhledem k jejich relativné malému rozsahu Ize tyto soubory (vyjma stabilizace na bazi
gyroskopu, ktera z nich neni patrna), povazovat za naplnéni bodu 4 zadani. Pomoci téchto soubord je
v8ak model drona fiditelny v souladu s technickou zpravou (viz zejména kapitola 7).

* Dle technické zpravy vsak vystupt bylo vice (napf. blize neuréeny pocet programi pro simulovani
chovéni drona v prostfedi Mission Planner, jejichz navrhem autor dle zpravy stravil nemalé mnozstvi
¢asu); nicméné, jelikoz tyto vystupy autor k praci nepfilozil ani nijak jinak neprokazal jejich
existenci, neni mozné tyto vystupy vzit v ivahu pfi hodnoceni.

8. Vyuzitelnost vysledku

» Realiza¢ni vystup prace je mozno povazovat za rozsifitelnou zakladnu pro ovérovani rliznych technik v
oblasti fizeni dron(.

* Nicméné, vzhledem k absenci zhodnoceni zvoleného feseni je mozno praktickou
vyuzitelnost realiza¢niho vystupu jinou stranou nez autorem povazovat za diskutabilni.

9. Otazky k obhajobé

* Objasnéte, co konkrétné obnésela kalibrace &idel a fidici jednotky.

» Vysvétlete, co myslite kontrolou stavu dronu (str. 33) a odjisténymi resp. odemknutymi motory (str. 33
resp. 34).

* Co si lze predstavit pod tvrzenim ze str. 36 "P¥i vypoctu ... jsem zvolil PID rozsah +25 a -25" ?

* Vysvétlete vyznam 1. véty z 2. odstavce ¢asti 7.7.2.

10. Souhrnné hodnoceni 50 b. dostatecné (E)
Vzhledem k vétsi obtiznosti zadani, GspésSnému sestaveni a naprogramovani fiditelného a letuschopného
dronu zplsobem z podstatné ¢asti splriujicim realizaéni poZzadavky zadani, avéak k vy$e uvedenym
vyhradam ke spInéni bodll 4 a 6 zadani a neuspokojivé i) praci s literaturou, ii) prezenta¢ni strance technické
zpravy a iii) dokumentaci vlastniho feSeni navrhuji ohodnotit praci jako celek stupném E.

Prohlaseni: Udéluji VUT v Brné souhlas ke zvefejnéni tohoto posudku v listinné i elektronické forme.

V Brné dne: 30. kvétna 2016
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