Strukturovany posudek oponenta bakalarské prace

Autor/autorka prace: Michal Bratner

Nazev prace: Robot Kinbot

Obsah prace:
Velmi dobré logicka struktura, odpovidajici obsah i rozsah;

Komentar:

Prace je ¢lenéna velmi dobre, jednotlivé kapitoly na sebe logicky navazuji a préce je
ilustrovédna dostate¢nym mnozstvim obrazkd, i kdyz nékteré postupy vypoctd by bylo
vhodné ilustrovat obrdzkem, ktery zndzornuje konkrétni problém, namisto obecnych

obrazkd typu ,pravouhly trojuhelnik”. Rozsah 35 stran je pIlné dostacujici a autor v ném
dokéazal ¢tenare seznamit se vSemi podstatnymi nalezitostmi préace.

Kvalita FeSeni a dosazenych vysledk:
Velmi dobra

Komentar:

Prace funguje dobre, ur¢ovani pozice robota v prostoru je velmi presné. Problém nastéva
pouze pfi uréovéani Uhlu natoceni robota, kdyz je stitek s QR kédem sniman pod Uhlem
vétsim nez zhruba 45° vUci ose Stitku. To je ale spiSe problém pouzité knihovny.
Rozpoznavani gest funguje spolehlivé. Vzhledem k obtiznosti préce se student jeho feSeni
zhostil velmi dobre. Zdrojovy kdd je dostatecné komentovan a dekomponovan do tfid.

Formalni aroven:
Velmi dobrd

Komentar:

Formalni Groven je na pomérné vysoké urovni. Pfeklepy se objevuji pouze velmi zfidka a
nenarusduji tak vysledny dojem z prace. Vyhradu véak médm k obrazkdm, které jsou ¢asto v
nizkém rozliSeni a zaslouzily by si prevést do vektorové podoby. Napfiklad i vypisy obsahu
XML dokumentd jsou nesmysiné ulozeny jako rastrovy obrazek v nizkém rozliSeni. Celkové
je vSak prace typograficky a formalné zvlddnutéd velmi dobre.

Prace s literaturou:
Velmi dobra
Komentar:

Prace odkazuje na relevantni zdroje, i kdyz by jich mohl autor uvést vice. V textu jsou
vhodné referencovany a nemam k nim vyhrady.

Spinéni zadani:
Splnéno bez vyhrad

Komentar:
Zadani bylo spinéno bez vyhrad, prace funguje pomeérné spolehlivé, obzvlast prinlédneme-li
k naroc¢nosti zadani. Praci nebylo mozné otestovat na robotovi, ale to neni vina studenta,

protoze elektronika robota toho Casu stéle jesté neni kompletné funkcni. Vé&rim vsak, ze
v redlném nasazeni by préce fungovala bez vétsich potiZzi.



Doplnujici informace k praci:

Ackoliv se vétdina dil¢ich hodnoceni priklani spise k zndmce ,velmi dobre”, myslim si, Ze
vzhledem k naro¢nosti zadani a k tomu, Ze se jedna o drobné chyby, si prace zaslouzi v mnoha
ohledech zndmku ,vyborné“. Proto vysledek hodnotim nékde na pomeziznamky ,vyborné“ a
s~velmi dobre”.

Dotazy k praci:
Bylo by mozné zvysit mezni vzdalenost rozpoznavani pouzitim vétsiho QR Stitku, pfipadné
prepnutim RGB kamery Kinectu do maximalniho rozlieni?

Co se stane, pokud pfi rozpoznévéani gest budou ve snimaném obraze dvé osoby soucasné?

Kterou z nich pak robot bude poslouchat?

Navrhuji hodnoceni zndmkou velmi dob¥e a préci doporucuji k obhajobé.

Gk o,

V Plzni 28.5.2014 Ing. Robert Eckstein



