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Prosim vypliite hodnoceni kiizkem u kazdého kritéria. Hodnoceni OK oznacuje préci, ktera
kritérium vhodnym zplsobem spliiuje. Hodnoceni /epsi a horsi oznacuji splnéni nad a pod
ramec obvykly pro bakalafskou praci, hodnoceni nevyhovuje oznacuje praci, ktera by neméla
byt obhajena. Hodnoceni v ptipad¢ potieby dopliite komentafem. Komentai prosim dopliite
vSude, kde je hodnoceni jiné nez OK.

K celé praci lepsi OK horS§i nevyhovuje

Obtiznost zadani L] X L[ []
Splnéni zadani [1 X O []

Rozsah pI’é.CC ... textova i implementacni ¢ast, zohlednéni ndarocnosti I:I |E I:I I:I

Komentédi Cilem préace bylo vytvofit software, ktery pomoci jediné kamery dokaze sledovat
skupinu robotli pohybujicich se po mfizkovém grafu a tento pohyb pievést na jeho abstraktni
podobu, tj. pohyb skupiny agenti po grafu. Cil se podaftilo beze zbytku naplnit, i kdyz pro
dalsi vyuziti (pro vyhodnocovani algoritmii hledani cest pro mnoho agent) by se hodily jesté
jisté nadstavbové funkce, napiiklad detekce kolizi ¢i méfeni Casu.

Textova ¢ast prace lepsi hor$i nevyhovuje

Formalni l:lpI' ava ... jazykova urover, typograficka iirover, citace
Struktura textu ... kontext, cile, analyza, navrh, vvhodnoceni, viroven detailu
Analyza

Vyvojova dokumentace []
UZzivatelskd dokumentace [] []

L]

[] []
[] []
[]

[ [ [
XIKHXXIS

Komentédi Price je psdna v jazyce Ceském v dobré jazykovée kvalité. Zakladni struktura textu
je odpovidajici, po¢inaje formulaci problému a analyzou a vybérem moznych fesicich technik,
ptes stru¢nou vyvojovou a uzivatelskou dokumentaci az po spise jednodussi empirickou
feSeni, ktery se az ptili§ zaméfil na sledovani Ozobotil (robot, pro jehoz sledovani je software
navrzen). PfestoZe prace je spiSe implementacniho charakteru se silnym vyuzitim knihovny
OpenCV (tak to bylo zamysleno), vlastni navrzené algoritmy, naptiklad pro tvorbu
abstraktniho grafu z pozorované mftizky, by si zaslouzily formalng;si (ptesnéjsi) popis.
Experimentalni vyhodnoceni je jednodussi.

1/2




Implementacni ¢ast prace 1

i OK horSi nevyhovuje
Kvalita navrhu ... architektura, struktury a algoritmy, pouzité technologie |E I:I I:I
Kvalita zpr acovani ... jmenné konvence, formdtovani, komentadre, testovini |E I:I I:I

Stabilita implementace 1 X [ []

T8,

Komentdi Program plni svijj Gcel a je stabilni. Jako zvlast vydatfenou ¢ast povazuji detekci
Ozobotl v obrazu, kterd funguje pomérné ptresné i ptes velmi variabilni vzhled robotu.
Piekvapivé méné presné je prvotni rozpoznani ¢ar grafu, kde jsem ocekéaval témét 100%
ptfesnost. Uzivatelské rozhrani je hodné spartanské zamétené vice dovnitt programu
(nastaveni parametrll) nez na jednoduchost pouZiti, pro praci s programem ale dostacuje.

Celkové hodnoceni Vyborné
Praci navrhuji na zvlastni ocenéni Ne

Datum 26. srpna 2019 Podpis
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