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Pracovisté oponenta EXACTEC

A. Kvalita abstraktu, kli¢ova slova odpovidaji naplni prace . . . . . . Vyborné minus (1-)
B. Rozsah a zpracovanireSerSe . . . . .. . ... ... ....... Vyborné (1)

C. Redenf prace po teoretické strance . . . . . .. .. ....... Vyborné& minus (1-)
D. Vhodnost, pfimérenost pouzité metodiky . . . . . ... .. .. .. Vyborné (1)

E. Uroven zpracovani vysledkl a diskuse . . . . .. .. ...... Velmi dobfe (2)

F. Vlastni pfinos k feSené problematice . . . ... ...... ... Vyborné minus (1-)
G.Formulace zaveruprace . . . . . . .« v v v v v v i v e Velmi dobfe (2)

H. SpInéni zadani (cild) prace . . . . . . . . . . .. .. ... SpInéno

I. Skladba, spravnost a Uplnost citaci literarnich udajad . . . . . . . Vyborné (1)

J. Typograficka a jazykova Urovefi (v&. pravopisu) . . . . . . . ... Vyborné (1)

K. Formalni nalezitostiprace . . . . . .. .. . ... ... ..... Vyborné (1)

(struktura textu, fazeni kapitol, prehlednost ilustraci)

Komentare &i pfipominky:

Prestoze student spinil vS8echny body zadani, po prvotnim precteni se zda, ze studentovou praci byla
pouze tvorba jednoducheho grafického okna pro spojeni mezi PC a robotem. Samoziejmé tomu tak neni,
ale situace se vyjasiiuje az po pfecteni zdrojového kédu na prilozeném CD. Doporucila bych vice popsat
podle mne obtiznéjsi cast prace, kterou jsou pravé rozpoznavaci algoritmy, jejich volba a vybér maédu
robota. Neni zcela zfejmé, jak je obsluha robota informovana o novych funkcich spojenych s jednotlivymi
tlacitky na robotu, kromé zvukového rezimu az po stisku tlagitka.

...pokracuje na strané 2
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Celkové zhodnoceni:

Robotika obecné je tematem stale velmi aktualnim. Robot NAO poskytuje mnozstvi prostoru pro
zlepsovani jeho viastnosti, proto byl jisté& spravnou volbou pro tuto praci.

Student prokazal znalost programovani v jazyce Python. Tlacitka, kterymi robot disponuje, byly vyuzity
velmi prakticky pro volbu zplsobu rozpoznavani a vyhodnocovani obrazu. Zvolené ovladani a volba

jednotlivych rozpoznavacich algoritmi je opravdu uzivatelsky pfivétiva.
K teoretické a formaini strance, v€etné gramatiky, nemam zadné vazné vyhrady. Prace svym rozsahem

odpovida narokiim na bakalarskou praci.

Otazky k obhajobé:

1. Jaké predpripravené programové bloky nabizi vyrobcem dodané vyvojové prostiedi Choregraphe?
2. Je mozné a vhodné robota NAO hardwarové dovybavit, aby se zvysil jeho vykon a jeho kapacita byla
dostacujici pro fizeni bez pripojeni k PC?

Celkova klasifikace:
Prace splnuje pozadavky na udéleni akademického titulu, a proto ji doporucuji k obhajobé

Navrhuji tuto praci klasifikovat stupném Velmi dobie (2)

V Liberci
dne 4.6.2017

Podpisem soucasné potvrzuji, Ze nejsem v zadném osobnim vztahu k autorovi prace
R
/d/ﬂ =

podpis oponenta
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