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Slovní vyjádření, komentáře a připomínky vedoucfhe/oponenta:
Autor se snaží v předkládané práci na uvedené téma dodržet předepsanou strukturu a postup od
obecných souvislostí ke konkrétnímu řešení. Důležitým a odlišujícím faktem práce od ostatních je
řešení multikoptéry postavené na otevřené platformě a uzpůsobené pro létání bez využití GPS, což
by mělo umožňovat stabilizovaný pohyb v uzavřených prostorech. Tento předpoklad se ovšem
v dílčích částech práce mírně ztrácí a může se zdát, že je popsán příliš obecně. Jsou sice zmíněny
různé způsoby řešení stabilizace výšky, ale tomuto tématu by se asi mělo věnovat více pozornosti
v teoretické části a mělo by být precizněji popsáno praktické vyřešení této problematiky.
Autor věnoval velký prostor nastudování obecné problematiky realizace multikoptér, při kterém
vycházel z obecného modelu jednotlivých subsystémů, které postupně zpřesňuje výběrem
konkrétních komponent a přechází až v konkrétní návrh, který je základem pro reálnou konstrukci.
Autor v práci věnuje velkou pozornost samotné konstrukci a řešení konkrétních technických
problémů, které řešil v kontextu stanovených cílů, ale možná tím některé části práce působí až
příliš obecným dojmem. Příkladem je část zabývající se softwarem pro řízení a ovládáni. Zde by
zajisté bylo vhodné detailněji popsat samotný proces návrhu vývoje softwaru a neomezovat se
pouze na popis uživatelského rozhraní.
Za hlavní přínosy práce lze považovat zejména návrh konstrukce multikoptéry s předepsanými
specifiky (Arduino Nano, ZigBee), navržení a naprogramování řídícího a ovládacího systému.
Uvedené nedostatky lze omluvit rozsahem samotné řešené problematiky, který je nadstandardní
s ohledem na to, že se jedná o práci bakalářskou a lze říci, že autor všechny stanovené cíle splnil.
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