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Téma bakalaiské Vyuziti vizualni informace pro navigaci mobilniho robotu
prace:

Hodnoceni prace: A B C D E F

Hodnoceni:

A —nejlepsi; F - nevyhovujici
Obtiznost zadané¢ho tkolu
Splnéni vSech bodli zadani
Préce s literaturou a jeji citace
Uroven jazykového zpracovani
Formalni zpracovani — celkovy dojem
Logické ¢lenéni prace
Vhodnost zvolené metody feseni
Kvalita zpracovani praktické casti
. Vysledky a jejich prezentace
0. Zavéry prace a jejich formulace
1. Pfiinos prace a jeji vyuziti
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Celkové hodnoceni prace:

Vyslednad znamka neni primérem vySe uvedenych hodnoceni. Zndmku uvede oponent dle svého
uvazeni dle klasifika¢ni stupnice ECTS:

A — vyborn¢, B — velmi dobie, C — dobte, D — uspokojive, E — dostatecné , F — nedostatecné.
Stupeni F znamena téZ ,,nedoporucuji praci k obhajobé*.

Pi‘edloZenou bakalai'skou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni
E - dostatec¢né.

N Mo

V pripadé hodnoceni stupném ,,F — nedostate¢né* uved’te do piipominek a slovniho vyjadieni
hlavni nedostatky prace a diivody tohoto hodnoceni.

Otazky k obhajobé:

1. V kapitole 4 Implementace na realnych datech byla zvolena trasa pro pohyb robota. Tato trasa
byla zvolena vami a nebo dle doporuceni vedouciho prace?

2. Objasnéte proc€ jste pouzil kameru AXIS206W a proc je idedlni feSeni ve vaSem systému? (s.25)
3. Pouzitd metoda prahovani pro segmentaci je vestavéna funkce software nebo je to vami
vytvorena funkce? (s. 44)

DalSi pfipominky, vyjadieni, niméty k obhajobé prace (moZno pokracovat i na dalsi strance):
Prace se zabyva vyuzitim vizualni informace pro navigaci mobilniho robota. Nejprve se autor prace
seznamil s metodami zpracovani obrazu - preprocessing, metody segmentace obrazu,
postprocessing. Nasledné popsal ¢asti robotického systému a realizoval metodu zpracovani obrazu.
Posledni kapitola textu prace se vénuje implementaci na realnych datech. Téma prace splituje




obtiznost kladenou na bakalaiské prace. S ohledem na minimalistické feSeni praktické ¢asti prace i
celkového rozsahu textu prace, kdy teoreticka a prakticka ¢ast prace jsou jen na 27 stranach,
hodnotim tuto praci jako dostatecnou.
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