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Naroc¢nost zadani pramérné obtizné zadani
Splnéni pozadavkl zadani zadani spInéno
Zadani diplomové prace bylo splnéno v celém rozsahu.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi

Technickéa zprava je v obvyklém rozsahu. Praci doplriuje pfiméfené mnozstvi obrazku a tabulek. V teoretické
¢asti nejsou dostatecné popsany algoritmy pocitacového vidéni, na kterych jsou zalozeny metody rozsifené
reality, jako je trekovani kliGovych bod( a vypocet transformacnich matic pro lokalizaci kamery v prostoru.
Algoritmy pro Structure from Motion nejsou popsany vibec.
Prezentacni Uroven predloZené prace 65 b. (D)
Vyhrady mam ke kapitole popisuijici teoretickou ¢ast prace, kdy na sebe jednotlivé ¢asti nenavazuji, coz zhorSuje
srozumitelnost pro &tenéfe. Popis navrhu, implementace a testovani jsou naopak zpracovény vyborné. V
teoretické ¢asti by bylo vhodné pfesunout podkapitolu 2.1, tykajici se vyuziti rozSifené reality, az za vysvétleni
pojmi souvisejicich s rozsifenou realitou. Podkapitola 2.6 plisobi spiSe jako marketingovy leték a je napsana
¢aste€né v druhé osobé mnozého Cisla.
Formalni uprava technické zpravy 75 b. (C)
Po formalni strance povazuji praci za dobrou. Drobnou vyhradu mam k vyuziti tu€éného pisma pro zvyraznéni
nekterych slov v textu na strankach 46 a 47. Prace je psana slovensky, proto nemohu posoudit jazykovou
spravnost.
Prace s literaturou 75 b. (C)
Praci s literaturou povazuji za dobrou. V praci je ¢erpano celkem z 22 zdroj(, a to pfedevsim z odbornych knih,
védeckych ¢lanku, uzivatelskych pfiru¢ek a dokumentaci produktd, které jsou relevantni k tématu prace.
Realizacni vystup 80 b. (B)
Realizaénim vystupem je aplikace pro ovladani objektl v rozsifené realité, ktera umozniuje fidit pfipojené
robotické rameno. Aplikace je zdafila a plné funkéni dle popisu v textu prace. Velmi oceriuji implementaci rdiznych
metod pro manipulaci s objekty v rozsifené realité a testovani uzivatelskych zkusenosti pfi praci s nimi.
Vyuzitelnost vysledku
Metody pro manipulaci s virtualnimi objekty navrzené v praci by mohly byt v budoucnu pouzity pro usnadnéni
ovladani primyslovych robotd.
Otazky k obhajobé

1. V textu prace neni uvedeno testovani vyvinuté aplikace pfimo s robotickym systémem. Popiste prosim,

zda to bylo testovano, jaké testy byly provedeny a jaké byly jejich vysledky.

Souhrnné hodnoceni 72 b. dob¥e (C)
Student vytvofil dobrou préci, textovou €ast trochu srazi kvalita kapitoly popisuijici teorii, realizaéni ¢ast je vSak
peknd a inovativni. Proto navrhuji celkové hodnoceni C.
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