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1) Naroc¢nost zadani:
__velmi vysoka
__vysoka

_X_primérna
__podprimérna

2) Zvolené metody a postupy pri ireSeni prace:

__vyborné __uspokojivé
__velmi dobré __dostatecné
_X_dobré __nedostatecné
3) Spravnost nazvoslovi:
__vyborna __uspokojiva
_X_velmi dobra __dostatec¢na
__dobra __nedostatecna
4) Spravnost piredloZenych vysledkui:
__vyborna __uspokojiva
__velmi dobra __dostateCna
_X_dobra __nedostate¢na

5) Odborna urover:

__vyborna __uspokojiva

__velmi dobra __dostateCna

_X_dobra __nedostate¢na
6) Jazykova a textova uroveii:

__vyborna __uspokojiva

_X_velmi dobra __dostateCna

__dobra __nedostate¢na
7) Graficka uprava:

__vyborna __uspokojiva

_X_velmi dobra __dostatec¢na

__dobra __nedostatecna
8) Student splnil zadani:

_X_uplné

__ Castecné

__nesplnil

9) Dosazené vysledky, vlastni prinos a prakticka vyuzitelnost prace*:

Prinosem prace je, Ze podobné ulohy jsou zatim malo feSeny. Prakticka vyuzitelnost neni

pravdépodobna.

10) Pfipominky k praci*:

Zadani bylo splnéno, ale student zvolil v rdimci obecného zadani jeho minimalni variantu
(viz. 2. strana). Student iniciativné vyresil 4 pripadové studie misto 3 poZadovanych.

11) Otazky ke studentovi vztahujici se k praci (budou zodpovézeny pri obhajobé)*:
Co povazujete za nejvétsi prinos své prace? (dalsi viz. 2. strana).

Doporuceni k obhajobé:
Klasifikace diplomové prace:
__A-vyborné (1,0)
__B-velmi dobre (1,5)
Datum: 13.1.2015

__zaskrtnéte odpovidajici odpovéd’

* v pripadé nedostatku mista pouzijte zadni stranu formulate

_X_doporucuji

_X_C-dobre (2,0)
__ D - uspokojivé (2,5)

__nedoporucuji

__E - dostatecné (3,0)
__F-nedostatecné (4,0)

Podpis:



Piipominky k praci - pokracovani

Autor Casto oznacuje feSeni za plné automatické presto, Ze ¢ast ukonu provede ¢lovék,
nikoli stroj. Ve vSech pripadech jsou hranice feSené ulohy nejednoznac¢né a autor zvolil
sice uzké, ale mozné vymezeni dkolu. Divodem miiZe byt nedokonalost robota (rychlost
pohybu, instalované senzory) vzhledem k reSenym uloham.

Algoritmus 1 na str. 32 je jen komentovany kdd nikoliv popis algoritmu. Navic chybi
definice proménnych a funkci.

V kapitole 3.6 ocenuji pokus o porovnani pozorovani s teoretickymi predpoklady
(fyzikalni model tlohy). BohuZel neni brana v dvahu presnost méfeni. Napt. hmotnost
projektilu (jeden ze zakladnich parametrii dlohy) je uvedena 1-2g, u ostatnich
parametri neni piresnost posouzena viibec.

V kapitole 4 je tieba ocenit napad pouzit k feseni ilohy pozorovani, jak uzel vaze slepy
¢lovék v porovnani s vidicim a jak se vyporadaji se stiZenymi podminkami
pripominajicimi situaci robota.

Autor sice iniciativné vyreSil 4 pripadové studie misto 3 poZadovanych, ale za
prospésnéjsi bych povazoval, kdyby usili a ¢as radéji vénoval dikladnéjsSimu zpracovani
jedné z pozadovanych neZ pridavat dalsi, reSenou jen povrchné. Napft. se v zavéru
spravné diskutuje nedokonalosti realizovaného reseni, ale néktera navrhovana resSeni,
jsou jednoducha a méla byt realizovana v rdmci prace (napft. v zavéru posledni studie
prechytavani lana je navrZeno poustét lano na definovanou stranu od spodni ruky, aby
mohlo byt odmotano pro opakovani tukonu).

Otazky ke studentovi vztahujici se k praci - pokracovani

Kap. 3: Jak byla métena vyska z, kde projektil zasahl zed’ a s jakou presnosti? S jakou
presnosti je moZné nastavit silu (hodnoty uvedené v tabulkach se zna¢né lisi od
planované hodnoty podle textu, 3,7 vs. 4,1... 5)? Str. 31, obr. 27 - proc je v hloubkové
mapé obraz provazu 3x?

Popiste slovy Algoritmus 1 str. 32.
Proc¢ Kinect senzor Spatné méri polohu bilych a kroucenych provazi?

Proc jste nepouZil Kinect senzor ve studii zachyceni tycky stuhy?

__zaskrtnéte odpovidajici odpovéd’
* v pripadé nedostatku mista pouzijte zadni stranu formulate



