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Prosim vypliite hodnoceni kiizkem u kazdého kritéria. Hodnoceni OK oznacuje praci, ktera
kritérium vhodnym zplisobem spliiuje. Hodnoceni lepsi a horsi oznacuji splnéni nad a pod
ramec obvykly pro bakalatfskou préci, hodnoceni nevyhovuje oznacuje praci, ktera by nemeéla
byt obhdjena. Hodnoceni v ptipad¢ potieby dopliite komentafem. Komentar prosim dopliite
vSude, kde je hodnoceni jiné nez OK.

K celé praci lepsi OK horSi nevyhovuje
ObtiZznost zadani ] L] L]
Splnéni zadani 0o O [
Rozsah pI'éCC ... textova i implementacni cast, zohlednéni narocnosti O] O] ]

Komentat Prace se zabyva ndvrhem systému pro sledovani pohybu objektu v 3D prostoru
pomoci dvojice levnych (webovych) kamer. Jedna se predev§im o kombinaci existujicich
technik, vybér té spravné a podlozeni vybéru experimentalnim ovérenim. Zadani prace bylo
beze zbytku naplnéno. Studentka navrhla systém obsahujici fadu ,, trackeri* pro sledovani
objektu a kvalitu sledovéani experimentalné ovéfila. 2D poloha z pohledu dvou kamer se
nasledné spojila klasickou triangulaci do 3D polohy, kvalita lokalizace byla ovéfena
statickym experimentem, kde se porovnavala naméfend a skute¢na vzdalenost dvojice boda
v prostoru. Findlni experiment se potom zamé&fil na sledovani polohy mobilniho robota, coz
byla jedna z motivaci prace. Nad ramec zadani se studentka zabyvala také sledovanim vice
objektl, proto hodnotim splnéni zadani jako lepsi. Za pozitivni lze povazovat i vlastni ndvrh
experimentd a predevsim to, Ze v praci nejsou pouze odprezentovany nametrené vysledky, ale
je provedeno zakladni vyhodnoceni ddvajici jednoduché pravidla pro vybér trackeru, rozbor
kvality lokalizace a doporuceni pro umisténi kamer. Vysledkem je systém, na kterém lze dale
stavét v naslednych pracich.
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Textova ¢ast prace lepsi OK horS§i nevyhovuje

Formalni ﬁprava ... Jazykova uroven, typograficka uroven, citace O] O] ]
Struktura textu ... kontext, cile, analyza, navrh, vyhodnoceni, uroven detailu D D D
Analyza [ [ [
Vyvojova dokumentace l ] ]
Uzivatelska dokumentace ] [] []

Komentai Prace je psana anglicky, nejsou v ni vétsi jazykové problémy, které by branily
porozuméni. Struktura prace je zcela v potadku, text vhodné navazuje, nejsou v ném zadné
myslenkové skoky. Hloubka popisu odpovida bakalatské praci, podrobnéji a na ptikladech
jsou vysvétleny techniky, které jsou potieba pro pochopeni zékladnich konceptii, u ptevzatych
trackertl je popsana zakladni myslenka, coz je plné€ dostacujici. Za pozitivni povazuji jiz
zminéné srozumitelné shrnuti vysledkl experimentl. Prace je rozsahem spiSe kratsi, coz neni
na zavadu, protoze vSe podstatné obsahuje. Pfilohy jsou rozumné zatazené, za dobry krok
povazuji zatfazeni podrobnéjSich vysledki experimentl do ptilohy, takze hlavni text ztstal
kompaktni.

Implementacni ¢ast prace lepsi OK horSi nevyhovuje
Kvalita navrhu ... architektura, struktury a algoritmy, pouzité technologie O] O] O]
Kvalita Zpracovéni ... jmenné konvence, formatovani, komentare, testovani ] ] ]
Stabilita implementace [ [] []

Komentdi Systém byl implementovan v jazyce Python. Jak jiz bylo feceno, jedna se ve velké
mife o integraci existujicich technik, které jsou pfevazné dostupné ptes knihovnu OpenCV.
Vysledkem neni produkéni systém, ktery by Slo okamzité nabizet dal§im uzivateliim, jedna se
spiSe o experimentalni platformu, coZ je ddno zaméfenim prace na ovéfeni vhodnosti riznych
technik pro danou tlohu sledovani polohy objektu. Za pozitivni povazuji fakt, Ze je mozné
nezavisle ovérit vysledky experimentd, k dispozici jsou programy pro jejich opétovny béh.

Celkové hodnoceni Vyborné Choose an item.
Praci navrhuji na zvlastni ocenéni Ne
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