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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.
Primérené diplomové praci.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splfiuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsitena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Viz nize, prace spliuje vsechny ¢tyri body zadani. Obsahuje resersi, Gvahu nad uzitim gest, implementuje metodu ovladani
pomoci gest a vyhodnocuje jeji kvality.

Zvoleny postup reseni vynikajici
Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody resent.
Postup reseni byl adekvatni problematice.

Odborna uroven B - velmi dobre

Posudte urover odbornosti zdavérecné prdce, vyuziti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladu a dat
ziskanych z praxe.

Vysledné feseni je funkéni a oprené o data z praxe. BohuZel nékteré ¢asti popisované teorie ¢i rozhodnuti nejsou podeprena
jasnou argumentaci. Viz niZe.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobre

Posudte spravnost pouZivdni formdlnich zdpist obsazZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Text ma jen nepatrné nedostatky. Problematické bylo v3ak nékdy formatovani obsahu - napfr. nadpisy oddélené od téla textu.
Viz nize.

Vybér zdrojti, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdavdni a vyuzZivdni studijnich materidlt k FeSeni zdveérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramen(. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky rddné odliseny od
vlastnich vysledku a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Zdroje byly vhodné a spravné pouzity. ReSerse byla dostatecna. Viz nize.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledkuli zavérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledku, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuptim, experimentdlni zrucnosti apod.
Viz nize.
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Ill. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Prace prezentuje zptisob Fizeni robotu pomoci gest snimanych senzorem Kinect. Uvodni shrnuti stévajicich metod a aplikaci je
nasledovano popisem navrhovaného feSeni. Po popisu ovladdaciho systému jsou popséana a rozdélena gesta do dvou skupin
(dynamickych a statickych). Zde také student prezentuje dva klasifikatory, které bude pozdé&ji vyhodnocovat, jmenovité naivni
bayesovsky klasifikator a vlastni klasifikator zaloZeny na analyze gest. Implementacni ¢ast popisuje technické aspekty jak
softwarové tak hardwarové. Zavérecnou Casti prace je vyhodnoceni vysledkti pomoci matic zdmén a hodnot senzitivity,
presnosti a F-miry. Cely text je uzavien zavérem shrnujicim praci.

Text je velmi dobfe zpracovan a jasné ukazuje pochopeni latky a pfinos prace k tématu. Vysledky prace jsou prezentovany ve
vhodném poradi a srozumitelné. Obsahuje potiebné zdroje a také na né vhodné a jednoznacné odkazuje, a tim zajiSt'uje nejen
dohledatelnost informaci, ale i odliSeni prinosu studenta od jiZ zndmé prace.

I kdyZ ze souvisejici literatury a znamych aplikaci je jasné, Ze podobné projekty jiZ existovaly, student predstavuje vlastni
implementaci s uZitecnou diskuzi nad omezenimi metody snimani gest RGB-D senzorem. Tim i splnil zadani této prace.

Na préaci zejména ocenuji zohlednéni bezpecnostniho aspektu ovladani robota gesty (tj. uZiti zvukové signalizace pred ztratou
ovladéni i s tim spojené vyhrazeni oblasti, kde jsou gesta dobfe rozpoznatelna). Také je dobfe zpracovéana a rozepsana jak
normalizace detekovaného skeletu (Kapitola 4.2.1) nebo zohlednéni riznych omezeni pouZitych gest (napt. dhlem pohledu).
Obecné lze tedy Tici, Ze prace byla dosti detailni a diisledna.

Presto ztistava nékolik aspekti, které by zaslouzily vylepSeni. Zpracovani gest bylo dosti detailni a metoda jejich reprezentace
a kategorizace dobra. Jen mi z textu nebylo jasné, jak byla dana gesta volena. Zde by se hodil odkaz na literaturu (napt. Gupta
2016) nebo na formalizovana gesta k navadéni. A¢ je pravda, pokud je mi zndmo, Ze formalizovana gesta existuji jen v armadé
nejsnaze detekovatelnd, avSak bylo by pfinosné miru odliSnosti kvantifikovat (zejména, kdyZ se pozdéji polohy koncetin
matematicky zpracovavaji, a tedy data byla k dispozici). V pfipadé dynamickych gest mi nebylo tipIné jasné, jak se interpretuje
»-“, a tedy fakt, Ze napr. v Tab. 3.5 se levd ruka naléz4 v poloze doli. Méa tam byt celou dobu? Ke gestiim se také vaze ma
jedina vytka na organizaci textu, a to fakt, Ze mnohé nazvy signdli jsou na jiné strané neZz jejich popis, obrazek ¢i tabulka
(napt. Otaceni na misté, str. 18).

Pozastavil bych se také u casti s klasifikatory. Naivni bayesovsky klasifikator byl v zavéru vyhodnocen jako horsi nez pevné
dany klasifikator gest. Naivni bayesovsky klasifikator vSak, pokud jsem spravné pochopil, mé dva netrivialni predpoklady —
gesta maji uniformni apriorni pravdépodobnost (str. 27) a priznaky (tj. polohy jsou na sobé nezavislé, predpoklad naivniho
bayesovského klasifikatoru — str. 28). Tyto predpoklady by bylo tfeba obh§jit. Zejména uniformni apriorni pravdépodobnost
neni jednoznacnd, nebot’ gesta mohou mit riznou pravdépodobnost (napf. Castéji se budou vyskytovat gesta navigacni nez
aktivacni, aktivacni gesta budou vice pravdépodobnd, pokud je robot neaktivni).

Student navrhuje vlastni klasifikator dany pevnymi podminkami, resp. vyhodnocovanim fronty zaznamenanych gest,
a porovnavanim s referencni polohou kloubt. Popis klasifikatoru neni dplné nazorny a obsahuje nékolik mezer. Jedinym
parametrem ma byt nasobici konstanta A, avSak v textu nebylo specifikovano, jakou hodnotu nakonec student pouZzil. Taktéz
neni z textu jasné, jak presné se vypocita dmax, nebot’ se jedna o hodnotu uZitou jak pro loket, tak i zapésti. Kratka formulace s
indexovanym popisem by ujasnila, zda se v dmax sluCuje ,stfedni vzdalenost kaZzdého kloubu od jeho primérné pozice®.
Pokud tomu tak je, vyvstava otazka, zda je takové kombinovani vzdélenosti pro dva odlisné klouby vhodné. Ocekaval bych, Ze
zapésti bude vykazovat vétsi odchylky od referencnich poloh neZ loket. ProtoZe se jedna o pevné vystavény klasifikator, uvital
bych také diskuzi nad moznosti zobecnéni (napf. v nadvaznosti na normalizaci kostry v Kapitole 4.2.1 diskutovat nad
prenositelnosti klasifikatoru natrénovaného na jedné osobé na jinou osobu).

Z textu také neni jasné, pro¢ byla zvolena fronta 10 gest na analyzu dynamickych gest, kdyZ ta maji maximalné ctyti kroky.
Neni jasné zda se jedna o nahodné urcené ¢islo, nebo je podloZené néjakou tivahou ¢i experimentalnimi daty.

Pokud jde o formdlni tGpravu textu, je vSe podstatné v poradku. Jak je u takového rozsahu obvyklé, obsahuje nékolik mélo
preklept (napf. str. 61 ,,V rdmci této praci“) nebo prehlédnuti (napf. str. 9 a 12, kde na rozdil od zbytku textu chybi rozepsani
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dalsi snimek). U Obréazku 4.4 bych také pro ndzornost k popisu pouzil spojeni ,,Zluté vyznacenymi®.

Otdzky:

Proc byla zvolena fronta 10 gest?

Proc¢ byla u gest predpokldddna uniformni apriorni pravdépodobnost?

Jaké, pokud vibec, ocekdvdte potiZe pri uZivdni vaseho klasifikdtoru nékym jinym nezZ tim, na jehoZ datech byl
trénovdn? Jakd je jeho schopnost zobecnéni?

Reference:
Gupta, Surabhi, Maria Vasardani, and Stephan Winter. "Conventionalized gestures for the interaction of people in

traffic with autonomous vehicles." In Proceedings of the 9th ACM SIGSPATIAL International Workshop on
Computational Transportation Science, pp. 55-60. 2016.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobre.

Datum: 05/28/20 Podpis:
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