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Slovní vyjádření, komentáře a připomínky vedoucího/oponentar
Autor rozdělil práci do tří základních částí. V první dvou částech zdánlivě rozsáhle popisuje
technologie a principy kvadrokoptér zvolené platformy Crazyflie a MS Kinect, popis dílčích
subsytémů a jejich provázání. Při bližším prostudování je, ale patrné, že se autor omezil zejména
na jednoduchý až obecný popis některých teoretických východisek, což je slabou stránkou většiny
prací na ÚAI a můžeme to přisuzovat např. nedostatečnému matematickému aparátu. V uvedené
práci se jedná například o vysvětlení PID regulace a aplikace Kalmanova filtru. Nicméně i přes to
si lze z teoretické části práce udělat ucelený pohled na problematiku ÚAV ve spojení s řešenou
problematikou stabilizace letu. Za přínosné lze považovat provázání teoretického popisu dílčích
subsystému s konkrétními částmi použitých technologií. Třetí část práce se již zabývá konkrétními
problémy vycházejícími s instalace potřebného software a algoritmizace. Opět by si některé části
zasloužili podrobnější popis, zejména pak klíčové části týkající se aplikace modelu diskrétního
regulátoru. Popisy řešení se v této části ubírají spíše k technologii MS Kinect než Crazyflie. Přes
uvedené výtky a místy gramatické chyby, má práce požadované části je grafická úprava je velmi
pěkná. Z odborného hlediska autor prokázal samostatnost při řešení vzniklých problémů a
orientaci v popisované problematice.
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