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I. IDENTIFIKACNi UDAJE
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Jméno autora: Patrik Brejla

Typ prace: bakalarska
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Oponent prace: Ing. Michal Kuchar

Pracovisté oponenta prace: Ustav pfistrojové a fidici techniky

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocnéjsi
Splnéni zadani splnéno
Zvoleny postup reseni spravny
Odborna uroven B - velmi dobie

Prace plsobi neformalné a chybi hlubsi teoreticky podklad.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobre
Nejvétsi vyhradu mam k zapist kédu, které do zavérecnych praci v této formé nepatfi. Vybrany kdd mize byt popsan
pseudokddem nebo grafickym schématem.

Vybér zdroju, korektnost citaci B - velmi dobre

Zdroje jsou primarné manualy, internetové stranky a dokumentace knihoven, coz je v poradku, ale postrddam o néco vice
odbornych zdrojl z oblasti samotné teorie strojového vidéni.

Dalsi komentare a hodnoceni

Koéd by mohl byt Iépe strukturovany a okomentovany.
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IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Prace se zabyva modernim a komplexnim tématem. Student proved| povrchni resersi problematiky, ktera
obsahuje rlizna témata, nicméné nedava mi smysl se zabyvat vécmi jako je PIP (str. 3). Pfedpokladal bych hlubsi
resSersi samotné teorie strojového vidéni a nastrojd strojového vidéni. Byly popsany jen nastroje, které student
pouZil a chybi mi tedy vétsi srovndani s dalSimi nastroji. Prace je predevsim aplikacni a postrada hlubsi teoreticky
podklad, nicméné dotaZzeni praktického vysledku do konce povaZuji za Uspéch. Prace plsobi lehce neformalnim
dojmem a obsahuje v textu nadmérné mnozstvi samotného zdrojového kédu, coz do zdvérecné prace nepatfi.

Nicméné vysledkem je poufZiti strojového vidéni pro detekci a zjisténi polohy pozadovanych dilli a komunikace
s robotem, ktery dostane potifebné informace pro uchopeni a presunuti dilu, coZ je na bakalarskou praci velice
pékny vystup.

Pfedlozenou zdvérecnou praci hodnotim klasifika¢nim stupném B - velmi dobfe.

Otazky:

1. Existujiijiné nastroje nez OpenCV a YOLO? Pokud ano, tak jaké?
2. Proc jste si vybral pravé OpenCV a YOLO pro svou bakalafskou praci?
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