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1. Informace k zadani

e Zadani povazuji za obtiznéjsi, jelikoz ve svém jadru vyzadovalo i) zorientovat se v problematice fizeni
dron(l a v oblasti automatizace, ii) navrhnout, a pozdgji implementovat, jak letuschopny zpUsob fizeni letu
zvoleného drona, tak nékolik metod stabilizace jeho polohy za podpory vhodné zvoleného technického
vybaveni osazeného k tomuto Gcéelu zejména rliznymi ¢idly typu vy$komér, kompas, akcelerometr,
gyroskop apod., iii) ovéfit a vyhodnotit vlastnosti implementovanych metod v realném prostredi.

* Jelikoz i) princip a zplsob implementace zvolenych stabiliza¢nich metod je nejasny, ii)
realizace dllezitého bodu 6 zadani byla provedena nevyhovujicim zplsobem s diskutabilnimi,
prakticky nepodlozenymi zavéry ohledné letuschopnosti drona, Ize, na zakladé téchto vyhrad, zadani
pfinejlepSim oznadit za ¢astecné splnéné.

2. Prace s literaturou
Student prokazal velmi malou schopnost hledat informacni zdroje souvisejici s feSenym tématem, nicméné byl
schopen se velmi dobfe orientovat ve zdrojich jemu doporu¢enych vedoucim prace, ¢erpat z nich a vhodné
vyuzivat informace v nich obsazené k feSeni daného problému.

3. Aktivita béhem feSeni, konzultace, komunikace

¢ Student zahajil praci na projektu s velkym zpozdénim, poté vsak feseni prabézné konzultoval a
informoval o dil¢ich pokrocich v feSeni projektu.

¢ Nicméné, realizacni ¢innosti na projektu probihaly pomaleji nez bylo planovano, a to v disledku
fe$eni neocekavanych problému spojenych mj. s generovanim PWM signalll uréenych k fizeni
servo(pohond).

4. Aktivita pfi dokon€ovani
Prace byla predkladana ke konzultacim; jeji kone¢na podoba sice nebyla pfedlozena v dostate¢ném
pFedstihu umoZzriujicim jeji pfipominkovani pfed odevzdanim, ji koncepéné blizka verze v8ak ano (v této nebyly
dokoncéeny zejména ¢asti tykajici se popisu vliastnich metod fizeni a stabilizace polohy drona, popis zplsobu jejich
implementace a zhodnoceni jejich vlastnosti).

5. Publikacni ¢innost, ocenéni
Neni mi znama zadna publikacni ¢innost &i ocenéni vzniklé v souvislosti s feSenim této prace.

6. Souhrnné hodnoceni dostatecné (E)
Vzhledem k i) vétsi obtiznosti zadani, avsak ii) velmi opozdéné aktivité studenta pfi feSeni i dokonovani
¢innosti souvisejicich se zadanim, iii) nejasnostem ohledné principu ¢innosti a zplsobu realizace navrzenych
stabiliza¢nich metod, avSak zejména vzhledem k neuspokojivému zplsobu feSeni 6. bodu zadani, navrhuji
ohodnotit pribéh feSeni prace stupném E.
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