Cielom tejto prace je vytvorit’ a implementovat’ navrh najvhodnejSej metody umoznujucej autonémne
prlstatle kvadrikoptéry na pristavacej ploche s viditelnym obrazcom. V ramci prace je vytvoreny rozbor
venujuci sa najdeniu najlepsieho obrazca urceného pre pristavaciu plochu a najspolahlivejsicho sposobu
ako tento obrazec identifikovat’ v obraze prijatom z kamery kvadrikoptéry. Praca vysvetluje rozne
spOsoby riadenia zariadeni ako dynamlckych systémov a implementuje algoritmus pre navigaciu
kvadrikoptéry na ciel. Dosiahnuté vysledky su overené zdokumentovanymi experimentami.
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