Posudek vedouciho bakalarské prace

Jméno studenta:  Oxana Kovbasjukova
Nazev prace: Ovladani robotu sledujiciho Clovéeka gesty
Vedouci prace: Ing. Jan Chudoba, CVUT v Praze, CIIRC

Myslenkou této bakalarské prace bylo vytvoreni systému, ktery by umoZioval jednoduché ovladani
mobilniho robotu gesty ruky clovéka. Narocnost zadani prace hodnotim jako vySSi zejména s
ohledem na to, Ze na pocatku prace nebyla znama obtiZnost feSeni ulohy, ani moZnosti kterych je
mozné v ramci daného casu dosahnout.

Jako senzor pro detekci ruky clovéka a jejich detailti byl po konzultaci s vedoucim prace zvolen 3D
senzor Kinect. Dale navrZzena metoda je vSak vhodna pro libovolny senzor poskytujici hloubkovy
obraz. Zpracovani tohoto obrazu a vyhledani polohy a orientace Casti ruky se ukazalo jako
samostatny naroc¢ny ukol, zejména s ohledem na to, Ze studentka zatim neméla vice zkuSenosti s
metodami zpracovani obrazu. Vysledna prace se proto zaméfuje pravé na cast rozpoznani gest a
nasledné tizeni robotu, které nebylo soucasti zadani, bylo odloZeno na samostatné navazujici prace.
Vysledkem prace je implementace metody, ktera za definovanych omezujicich podminek umoziuje
detekovat dlan a prsty ruky ¢lovéka a rozpoznat gesta definovana riiznym poctem nataZenych prstu.
Funkcnost a spolehlivost metody je demonstrovana v sérii experimentt.

Po odborné strance je zptisob feSeni pomérné jednoduchy, coz je mimo jiné diisledkem potieby FeSit
rizné technické komplikace a pro vyuZziti pokrocilejSich metod jiZ nebyl prostor.

S aktivitou studentky v pribéhu feSeni jsem byl spokojen, pravidelné feSeni konzultovala a na
konzultace byla pripravena.

Studentka prokézala schopnost samostatné vyresit zadany problém a v priibéhu feSeni ziskala nové
zkuSenosti v oblasti zpracovani obrazu.

Vzhledem ke splnéni zadani doporucuji praci k obhajobé a navrhuji jeji hodnoceni stupném
B — velmi dobre.
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