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Hodnoceni vedouciho bakald¥ské prace

Michal Bratner
Robot Kinbot

1. Informace k zadani

Cilem préce bylo seznamit se s robotem Kinbot a platformou Kinbo2 a navrhnout moduly pro tuto platformu, které
s pomoci zafizeni MS Kinect budou umoznovat navigaci robota v prostoru za pomoci QR kédu a dale ovladat robota,
pomoci jednoduchych gest.

2. Aktivita studenta

Bakalant pfistupoval k feSeni projektu aktivné a samostatné. Na konzultace pravidelné dochézel a vétsinu pfipominek,
byl schopny do préce zahrnout. Prvni ¢dst préce (tedy orientace v prostoru pomoci QR kédi) byla pro bakalanta
pomeérné naro¢na a stravil nad nf vice ¢asu, nez by bylo vhodné. Je vSak tfeba poznamenat, Zze se mu nakonec podatilo
naimplementovat metodu, kterd poskytuje v rdmeci moznosti vstupniho zafizeni velmi dobré vysledky. Druhou é&sst
price (rozpozndvani gest) pak bakalant zvlddl ve zbyvajicim case velmi dobfe. Je také nutné zninit, ze prace byla
¢astecné ovlivnéna nefunkénosti robota.

3. Pdvodnost prace a prace souvisejici

Préce ¢ésteéné navazuje na oborovy projekt Ing. Petra Altmana, ktery navrhl a sestavil robota a dale implementoval
platformu Kinbo2. Bakalantem dodany software je v§ak zcela plivodni a pouze vyuziva funkcionality platformy Kinbo2.

4. Kvalita ¥eSeni

Dodané programové feseni je na dobré urovni, kéd je bohaté komentovany a srozumitelny. Bakalant se nicméné
nevyhnul nékterym chybdm v dekompozici problému a fada metod by si zaslouzila pomérné zasadni refaktorovéni. Na
funkcionalitu vyslednou funkcionalitu to vSak nemad vliv a jak jiz bylo napsano vyse, poskytovand data jsou na velmi
dobré drovni. Z mého pohledu je hlavni ¢asti vypocet pozice robota v prostoru pomoci dat ze zafizeni MS Kinect.
Nutno podotknout Ze kvalita dat je pomérné nizkd, presto dodany modul poskytuje pozici s odchylkou do cca 5%, coz
je pro vétsinu aplikaci dostateéné (je tfeba vzit v potaz, ze robot se pohybuje a integraci vysledkl v ¢ase by se tato
odchylka jesté dale snizila, to vsak nebylo v praci pozadovéno).

5. Vyuzitelnost dosazenych vysledkii

Dodané feseni je velmi dobré a mize slouzit bud jako inspirace pro pfipadné navazujici préce nebo lze piimo vyuzit
u praci, kterym posyktovand pfesnost vyhovuje. Je vSak nutné zminit, Zze béhem psani préce byla vydana specifikace
nové generace zafizeni Kinect, které bude posyktovat data s daleko vyssi pfesnosti a bude pravdépodobné mozné
pouzivat jiné metody (napf. mensf jiné zancky nez QR kddy, mensi velikost a hustota kédu). To vak nesnizuje kvalitu
stdvajicl prace.

6. Splnéni zadani

Préce spliiuje bez vyhrad vSechny body zadédni. Kvalitativné se pak jednd o praci na velmi dobré drovni.
7. Otazky k obhajobé
Na bakalanta mam nésledujici otazky:

e Zafizeni MS Kinect for Windows 2 md rozliSeni full HD rozligenf pro barevny obraz a mnohem vétsi pozorovaci
thel. Jak by se to mohlo projevit v presnosti?

e Bylo by vhodné zménit stavajici kédy za jiné (stdvajici znacky jsou pomérné velké a v praxi tézko pouzitelné)?
Jaky kéd by byl vhodny pro pouziti s novym Kinectem?

o Jaké dalsi modifkace by bylo mozné udélat, aby se:

— zmensily stdvajici kody



— snizila jejich hustota

— zpresnily poskytované vysledky

8. Zavéretné shrnuti
Navrhuji hodnoceni zndmkou velmi dobfe a praci doporuéuji k obhajobé.
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