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Celkové hodnoceni prace:

Vlysledna znamka neni primérem vySe uvedenych hodnoceni. Zndmku uvede oponent dle svého uvazeni dle
klasifikacni stupnice ECTS:

A - vyborné, B - velmi dobre, C — dobfe, D — uspokojivé, E — dostatené, F — nedostateéné.

Stupeni F znamena téz ,nedoporuduji préci k obhajobé".

Predlozenou bakalarskou praci doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnoceni

B - velmi dobre.
V pripadé hodnoceni stupném ,,F — nedostate¢né“ uvedte do pfipominek a slovniho vyjadieni
hlavni nedostatky prace a dlivody tohoto hodnoceni.

Otazky k obhajobé:

1) Mlzete konkrétné uvést, jaka vSechna gesta je navrzeny systém schopen rozpoznavat, a jak probihala
jejich volba a testovani?

2) Vzhledem k demonstracni povaze projektu, jaka dalSi roz$ifeni — kromé ovladani gesty — byste povazoval
za vhodna €i zajimava pro tento systém?

DalSi pripominky, vyjadreni, naméty k obhajobé prace (mozno pokracovat i na dalSi strance):
Bakalarska prace se vénuje aktualni a zajimavé problematice pocitacového vidéni a detekce gest, konkrétné v
kontextu ovladani robota LEGO EV3. Student se v teoretické Casti pomérné detailné zabyva zakladnimi
principy pocitaCového vidéni, architekturami konvolucnich neuronovych siti a metodami detekce gest.
Teoreticka Cast je zpracovana prehledné a vykazuje dobrou znalost zkoumané oblasti.




V praktické Casti se student soustfedi zejména na popis architektury navrzené neuronové sité a na proces
jejiho u€eni. Tento popis je podrobny a poskytuje ¢tenafi solidni vhled do implementace feSeni. Pfesto mi v
praci chybi pfehlednéjSi prezentace vysledkl detekce gest, napfiklad ve formé souhrnné tabulky, ktera by
jasné ukazovala, jaka konkrétni gesta je robot schopen rozpoznavat. Takovy pfehled by vyrazné usnadnil
orientaci v praktickém pfinosu navrzeného feSeni.

Déle bych u softwarového projektu tohoto typu o¢ekaval alespon zakladni uzivatelskou dokumentaci k
vytvofenému softwaru. V praci se sice objevuje dokumentace vnitfniho fungovani a popis implementacnich
detaill, nicméné chybi zde informace, které by uzivateli umoznily systém snadno zprovoznit a pouZivat.

Celkoveé Ize praci hodnotit jako tematicky zajimavou, pfehledné strukturovanou a po odborné strance dobfe
zpracovanou. Presto by bylo vhodné doplnit nékteré praktické aspekty, které by zvySily uzivatelskou
pfivétivost a srozumitelnost vysledného feSeni. Praci proto doporucuiji k obhajobé a navrhuji hodnoceni B -
velmi dobre.
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