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K celé praci lepsi OK  horii nevyhovuje
ObtiZznost zadéani X
Splnéni zadani X
Rozsah préuce ... textovd i implementacni ¢dst, zohlednéni ndro¢nosti X

Zadani povazuji za naro¢né a béhem préce se ukizalo jesté slozitéjsi. Student navrh a imple-
mentoval ‘o¢ekavané’ feSeni prace, odhalil jeho slabiny a narvhl vhodnéjsi feseni. Proto hodnotim
préaci jako obtiznosti i rozsahem pfesahujici obvyklé bakalarské prace.

Textova cast prace lepsi OK  horii nevyhovuje
Formalni flprava ... jazykovd droven, typografickd uroven, citace X
Struktura textu ... kontext, cile, analyza, ndvrh, vyhodnocent, drovern detailu X
Analyza X
Vyvojova dokumentace X
Uzivatelskda dokumentace X

Text prace je ¢tivy, strukturovany, doplnén ilustrativnimi obrazky, s odpovidajicimi citacemi.

Po tvodu do robotickych zavodii préace pokracuje prehledem algoritmii pro zpracovani obrazu a
detekci pohybu. Navrhuje vlastni algoritmy na detekci aut, kombinujici pfedzpracovani, detekci
pohybujicich se objekti, jejich prifazeni k vzorovym objekttim a sledovani stability prifazeni
v okoli cilové ¢ary. Implementace a testovani viz dalsi tabulka.

K praci je prilozena srozumitelna uzivatelska dokumentace.




Implementacni Cast prace lepsi  OK  horsi nevyhovuje

Kvalita nédvrhu ... architektura, struktury a algoritmy, pouZité technologie X
Kvalita zpracovéni ... jmenné konvence, formdtovdni, komentdre, testovdni X
Stabilita implementace X

Autor testoval praci na vlastnich nasnimanych datech. Tim musel Fesit problémy jako nedo-
statecné rozliseni, pohyby kamery ¢i 'pevnych’ mantineli apod. Implementoval jak algoritmus
vhodny do idedlnich podminek, tak doporuceny daleko robustnéjsi algoritmus pro realitu kon-
krétnich moznosti sniméni pii zavodech RoboCarts.

Celkové hodnoceni  Vyborné

Praci navrhuji na zvlastni ocenéni  Ne
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