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Cilem predlozené prace je integrace a verifikace systému rozpoznévani gest
pro ovladani mobilniho robotu. Student mél provést resersi dostupnych metod,
zkombinovat je a vysledek otestovat v praktickych experimentech.

Text prace pusobi fragmentovanym a nedokonéenym dojmem a rozsah jed-
notlivych kapitol neni v souladu se zadanim. ReSerse metod pro rozpoznavani
gest v deseti vétach predstavuje tfi nejzndméjsi systémy a z nich voli nej-
vhodngjsi systém (openCV) nikoliv na zdkladé ocekdvaného vykonu, ale pre-
ference programovaciho jazyka. Reserse ddle obsahuje popis dvou metod (de-
tekce obliceje a dlané), které jsou v rdmci openCV uddvany jako demonstracéni
piiklady. Jiné metody nejsou posuzovany — seznam prostudované literatury se
tedy skladd pouze z webovych materiala bez odkazu na jedinou metodu doku-
mentujici aktualni stav této problematiky.

V dalsich dvou kapitolach student popisuje implementaci metody pro roz-
poznavani dlané, ktera principem a implementaci tésné sleduje vyukovy material
uvedeny v prvnim odkazu prace. Z téchto kapitol neni zcela jasné, zda a jak se
implementace studenta od tohoto materidlu odchyluje.

Verifikace systému, kterd méla byt provedena pii praktickych experimentech,
je realizovana pomoci ¢erné rukavice proti bilému pozadi.

Préace tak pusobi dojmem, ze student, znaly jazyka Java, vyzkousel jeden
vefejné dostupny tutorial a rozsitil jeho popis o praktické aspekty pouziti openCV.
Podle zadani mély byt jadrem prace reSerSe a praktické experimenty. Tyto ka-
pitoly se svym rozsahem bliz{ dvéma normostrandm textu a obsahuji zavazné
nedostatky, patrné predevsim ze seznamu pouzité literatury a zpusobu doku-
mentace experimentu.

Vzhledem k uvedenym nedostatkim navrhuji préci klasifikovat znamkou

F - nedostatecné.
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