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Ukolem studenta bylo implementovat software pro ovladani mobilniho robotu gesty, které
ukaZe ovladajici clovék. K rozpoznani clovéka byla vyuZita hloubkova kamera Microsoft
Kinect v2. Soucasti zadani byl i navrh vhodnych gest a zpiisobu jejich vyuZiti pro ovladani
robotu.

Student se prace zhostil velmi zodpovédné a iniciativné. Zaroveni bych vyzdvihl vysokou
miru studentovy samostatnosti. Vysledkem je aplikace v jazyku Python vyuZivajici
dostupné knihovny pro komunikaci se senzorem a nalezeni kostry clovéka v zorném poli,
ktera rozpoznava 9 statickych pozic ¢i dynamickych pohybt horni koncetiny a nasledné 10
definovanych gest, coZ do jisté miry presahuje piivodni ocekavani. Navrh gest byl v pribéhu
prace optimalizovan tak, aby bylo minimalizovano riziko jejich zamény. Soucasti
implementace je regulace fizeni robotu, ktery je po zadani prisluSného povelu schopen
sledovat danou osobu.

DosaZené vysledky jsou experimentalné ovéreny na zakladé statistického méreni uspéSnosti
rozpoznavani polohy ruky i gest. Z vysledkd je patrné, Ze metoda by byla readlné pouzitelna
napr. pro ulohu robotického nosice nakladu, coZ byla jedna z pivodnich motivaci prace,
pokud by nevadila technicka omezeni senzoru, ktera jsou v praci identifikovana a popsana.

Text prace je psany Citelné a srozumitelné a z typografického hlediska spliiuje standardni
kladené poZadavky.

S pristupem studenta po celou dobu feSeni i s vysledky jeho prace jsem zcela spokojen a k
praci nemam Zadné vyhrady. Navrhuji proto hodnotit jeho praci stupném A — vyborné.
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