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Hodnotici kritéria

1. Splnéni zadani

[1] zadani splnéno

» [2] zadani spInéno s men3imi vyhradami
[3] zadani splnéno s vét§imi vyhradami
[4] zadani nesplnéno

Zadani prace stanovovalo vytvoreni aplikace pro ovéfeni vhodnosti pouziti technik hand-
tracking pomoci stereo kamer pro ovladani virtualniho dronu v 3D prostfedi.

Student v rdmci prace provedl analyzu existujicich feSeni, provedl reSersi nad existujicimi
senzory pro hand-tracking, stejné tak jako dostupného software pro zpracovani dat
poskytovanych zminénymi senzory. Navazujici ndvrhova faze pak urcila jakymi gesty se
bude aplikace ovladat, jak bude probihat vyuka seznameni s ovladanim a také jak bude
vypadat samotnad ukazkova aplikace na které bude mozZné novy zplsob ovladani
vyzkousSet. Implementace probéhla s pouzitim 3D engine Unity dle navrhu s drobnymi
odchylkami v Ul a gesty vychazejicimi z praktického pouziti pfi testovani implementace.
K zavéru prace pak student provedl| testovani za pouziti senzoru s nékolika testery aby
ovéfil vysledky implementace.

V procesu navrhové faze doslo k odchyleni od plivodniho zadani volbou jiného senzoru —
zvolen byl alternativni, ktery poskytuje podobné funkce. Vzhledem k cilim prace (volba
senzoru nebyla primarnim G¢elem prace) je zména oproti zadani zanedbatelna. Volbu
jiného senzoru student v kapitole 2.1 opodstatfiuje nemoznosti pouzit hand tracking v
kombinaci s pouzitim grafického engine Unity ¢i Unreal. Podpora hand-trackingu se vSak v
knihovné objevila dva tydny po odevzdani prace (zdroj: https://github.com/luxonis/
depthai-unity#hand-traking-blaze-hands-through-unity-bridge), shodou okolnosti
metodou (Python wrapper), kterou student v praci shledal jako neproveditelnou.
PoZzadavek na robustnost ze zadani byl feSen pouze pouzitim prahové hodnoty naklonu
ruky / gest.

Zadani vSak prace spliuje v plné mife.



2. Pisemna &ast prace 75 1100 (C)

Student se v feSersi pouze okrajové vénuje zplisobem ovladani drond v redlném svété.
Postradal jsem alespon zevrubné pozastaveni se nad tim, jak jsou drony vysilackou
ovlddéany, jaké informace jsou prfenaseny z vysilacky do letounu a do jaké miry drony umi
"letét samy". Vzhledem k tomu, zZe v pozdéjich kapitoldch student navrhnul pfi nehybné
ruce aby dron "stdl ve vzduchu", schazelo mi ujisténi, ze si je student védom toho zZe
takova véc je proveditelna a lIze dron nechat letét ve vzduchu "na misté".

Uroven textu spliuje form&Ini poZadavky na text diplomové prace. Text je ¢tivy a dodrzuje
pfirozenou posloupnost postupu prace. Text obsahuje minimum preklepl a Ize se setkat s
par anglicismy ("threshold" misto "prah"). Lze pozorovat, Ze néktera dalezita tvrzeni jsou v
praci opakovany, napr. vyskové limitace senzoru jsou celym odstavcem popisovany na
strdnce 12, ale stejné taki na strdnce 24. Oba odstavce ve své podstaté pojedndvaji o tom
samém, jen jsou formulovany jinak.

Prace nesplfiuje doporuceny rozsah dle smérnice dékana, pocet obsahovych stran je 38.
Prace je vhodné ozdrojovand, oviem pro nékterd mensi tvrzeni konkrétni zdroje chybi
(napf. prvni obsahovéa véta v 1.1.1). Pfekvapil zdroj & 59 ktery referencuje pravé ¢tenou
praci — mélo jit pravdépodobné o pouhy odkaz na GitLab misto reference. Sazba trpi jen
nékolika neduhy (napf. obrazek a tabulka mezi slovem rozdélenym spojovnikem na str.
17).

Vysledky experimentalni ¢asti prace (napf. uréeni idedIniho minimdlniho detekovaného
Uhlu) mohly byt popsany do vétsiho detailu, zvlad3té kdyz se jednalo o jeden z hlavnich
pfinos( této prace.

Kladné& hodnotim pfiloZené obrazky, &i zpracované ikonky a tabulku jednotlivych gest
které napomahaji pochopeni problematiky a fungovani gest.

3. Nepisemna &ast, pfilohy 60,100 (D)

Implementace byla vcelku zjednodusend pouzitim knihoven, plugini a hotovych 3D
objektl. Jako implementaci na urovni diplomové prace jsem plvodné olekaval praci se
surovymi daty ze senzorl, nebo alespon s body které byly pfevedeny do cilového
soufadného systému 3D svéta. Misto toho je z kédu ziejmé, Ze kamerovy software
obstarava veskerou praci tykajici se hand-trackingu (poloha, rotace, gesta, natazené prsty,
..) a podstatou nepisemné &asti je tak pouze napojeni téchto jiz predzpracovanych
informaci na udalosti v 3D svété, coz opét na druhou stranu zjednoduSuje vybrany 3D
engine. Je vSak dllezité poznamenat Ze tyto skutecnosti jsou v textu prace popsany a
korektné deklarovdno které ¢asti prace jsou autorskou praci a které byly pouzity jako
predpfipravené feseni.

Chovani samotného letu dronu je tak implementovano v ramci pouze nizSich desitek
fadek kédu. Jadro problému je tak pouze podminka nad naklon&nim ruky (jehoZ
zpracovanou hodnotu poskytuje knihovna) a ndsledna transformace objektu dronu o tuto
hodnotu naklonéni. Napsané skripty a objekty v Unity scéné nejsou v projektu dobfe ani
pfehledné strukturovany.

V kapitole 3.5 student spravné rozpoznal pfi¢inu problémid, nedobral se vsak ke
spravhému feSeni problému. Komponenta RigidBody v Unity vyZzaduje aby se pohyby v



rdAmci simulace fyzikdlnich kolizi provadély vyhradné za pomoci pouziti metod
RigidBody.AddForce, nebo RigidBody.Move ¢i podobné, avsak nikoliv pravidelnou
aktualizaci komponenty Transform, diky ¢emuz vznikaly v textu popsané problémy. Lze se
domnivat Ze k praci s fyzikalnim enginem nebyla provedena dostatec¢na resSerse (i
konzultace dokumentace Unity.

Implementace spocivala spiSe v pfipavé level(, herni logiky a 3D prostfedi. Takovy rozsah
na urovni diplomové prace hodnotim spiSe jako jednodussi a prace spiSe vynikd v jinych

ohledech nez je jeji implementacni ¢ast.

4. Hodnoceni vysledka, jejich vyuZitelnost 85 /100 (B)

Jako vysledek vznikla spustitelnd aplikace — hra, ve které lze ovladat virtualni dron
pouhym pouzitim ruky. Aplikace byla testery shleddna jako zdbavnd a lze nesporné tvrdit
Ze jde o zajimavy vysledek, u kterého si dovedu predstavit, Ze si jej kazdy bude chtit
vyzkouSet a zalétat si.

| pfesto, ze bylo testovani dle vSeho ¢asové ndroc¢né, vzhledem k mym pfedchozim
pfipominkdm k rozsahu prace, o¢ekaval bych v ramci testovani provedeni A/B testl a
pfedevsim ovéreni nepotvrzenych myslenek a rozhodnuti, napf. rzny minimalni naklon
ruky, nastaveni citlivosti ¢i Gprava gest. Testerdm byla poskytnuta k testu pouze varianta
pouziti kldvesnice a hand-trackingu, pfi¢emz nehodnotili rizné varianty hand-trackingu,
kterému se prace primarné vénovala. Z vysledk( testl tak plynou spiSe subjektivni dojmy
testerd, nez data, kterymi by se dal podlozit dalsi fine-tuning citlivosti, gest, ¢i jinych
aspektd aplikace.

MozZnosti napojeni na ovladdani redlnych dronl byly v praci diskutovany nedostateéné
detailné. Vzhledem k pomérné Uzkému propojeni s Unity enginem, jeho pluginy a

knihovnou, neni zjevné jak by se dala tato konkrétni aplikace rozSifit pro ovladani
redlného dronu.

Vysledky testovani jsou prehledné popsany slovné, ale i graficky zndzornény. Je
prehledné jasné k jakym vysledkiim a odpovédim se vybér tester( dobral.

Kladné hodnotim fakt, Ze dle posudku vedouciho je student jiZ nyni domluven a odhodldn
dale pracovat s vedoucim na védéckém ¢lanku ktery z této prace vychazi.

Celkové hodnoceni 75 1100 (C)

Obecné jsem zastancem pravidla "nevynalézej znovu kolo" — pouziti dostupnych zdrojU
je bezesporu uzite¢nd Uspora Casu. U této prace jsem se vSak nemohl zbavit dojmu Ze
pomér pouzitych "zjednoduseni" je pomérné vysoky. Cely tento fakt by se dal prehlédnout
za predpokladu, Ze by se v textu nachazely vyjimecné vysledky co se tyce filtrace dat,
vysledkd experimentd a testovani s uzivateli.

Pfinos prace tedy vnimam primarné v pfineseni neotfelého zplsobu ovladani a pfipraveni
uzitec¢ného podkladu pro pozdéjsi rozSiteni ve védecky ¢lanek.

Vzhledem i k tomu, Ze si student vybral pomérné zajimavé téma hodnotim praci
celkovym stupném C.



Otazky k obhajobé

— Pokuste se prodiskutovat moznost, zda by pfi procesu fixace vychozi pozice ruky bylo
pfinosné zaznamenat i vychozi rotaci ruky — v reakci na 3.2.2 tvrzeni "neni pfirozené mit
dlan presné v roviné". Je to proveditelné, a ma Sanci pfinést vyhodu, napf. v podobé
zmensSeni prahu detekce a zmény pfesnosti?

— Pokuste se uréit minimalni HW konfiguraci pro plynuly béh aplikace, uvedte napf. i
konfiguraci na které byla aplikace vyvijena a byl na ni tedy béh bezproblémovy.



Instrukce

Splnéni zadani

Posudte, zda predlozena ZP dostate¢né a v souladu se zadanim obsahové vymezuje cile, spravné je
formuluje a v dostatec¢né kvalité naplfiuje. V komentafi uvedte body zadani, které nebyly spinény,
posudte zdvaznost, dopady a pfipadné i pficiny jednotlivych nedostatkd. Pokud zadani svou naro¢nosti
vyboluje ze standardl pro dany typ prace nebo student pfipadné vypracoval ZP nad ramec zadani,
popiste, jak se to projevilo na pozadované kvalité splnéni zadani a jakym zplsobem toto ovlivnilo

vysledné hodnoceni.

Pisemna cast prace

Zhodnotte pfiméfenost rozsahu predlozené ZP vzhledem k obsahu, tj. zda vSechny casti ZP jsou
informacné bohaté a ZP neobsahuje zbytecné Casti. Dale posudte, zda predlozend ZP je po vécné
strance v pofadku, pfipadné vyskytuji-li se v praci vécné chyby nebo nepresnosti.

Zhodnotte dale logickou strukturu ZP, ndvaznosti jednotlivych kapitol a pochopitelnost textu pro ¢tenére.
Posudte spravnost pouzivani formalnich zapisli obsazenych v praci. Posudte typografickou a jazykovou
stranku ZP, viz Smérnice dékana ¢. 52/2021, ¢lanek 3.

Posudte, zda student vyuzil a spravné citoval relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky
fadné odliseny od vlastnich vysledkd, zda nedoslo k poruseni citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace
Uplné a v souladu s cita¢nimi zvyklostmi a normami. Zhodnotte, zda prevzaty software a jinad autorska dila,
byly v ZP pouzity v souladu s licen¢nimi podminkami.

Nepisemna cast, pfilohy

Dle charakteru prace se pfipadné vyjadrete k nepisemné casti ZP. Napfiklad: SW dilo — kvalita
vytvofeného programu a vhodnost a pfiméfenost technologii, které byly vyuzité od vyvoje az po
nasazeni. HW - funkéni vzorek — pouzité technologie a nastroje, Vyzkumna a experimentalni prace —
opakovatelnost experimentd.

Hodnoceni vysledkd, jejich vyuZitelnost

Dle charakteru préace zhodnotte moznosti nasazeni vysledk{ prace v praxi nebo uvedte, zda vysledky ZP
rozsifuji jiz publikované znamé vysledky nebo pfinasejici zcela nové poznatky.

Celkové hodnoceni

Shriite stranky ZP, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Celkové hodnoceni nemusi byt
aritmetickym prdmérem ¢&i jinou hodnotou vypoctenou z hodnoceni v pfedchozich jednotlivych
kritériich. Obecné plati, Ze bezvadné splnéné zaddani je hodnoceno klasifikacnim stupném A.



	Hodnotící kritéria
	1. Splnění zadání
	2. Písemná část práce
	3. Nepísemná část, přílohy
	4. Hodnocení výsledků, jejich využitelnost

	Celkové hodnocení
	Otázky k obhajobě
	Instrukce
	Splnění zadání
	Písemná část práce
	Nepísemná část, přílohy
	Hodnocení výsledků, jejich využitelnost
	Celkové hodnocení


