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Vlastni slovni hodnoceni bakalarské prace:

Miloslav Pechacek si klade za cil své bakalarské prace seznamit nas se zakladnimi typy
robotickych systémud pouzivanych v kinematografii a jejich vyvojem v historii. V Gvodni
Casti predstavuje tri vyrazné osobnosti, které se nejvice zaslouzily o vyvoj této technologie
od Hvézdnych valek az k poslednimu Jurskému parku z roku 2018. Podrobnéji se vénuje
jednotlivym motion control zarizenim a jejich charakteristikam. Na zavér historického
prehledu uvadi priklad videoklipu Kylie Minogue z roku 2002, kde se v jednom zabéru
zpévacka i ostatni postavy vyskytuji 4x soucasné. Dale se zabyva prinosem robotickych
systému kinematografii a jejich omezenimi. O jednotlivych typech systému se dozvidame
ponékud Utrzkovité informace ne vzdy zcela korektni (viz velikost Technodolly), nékteré
Udaje téz vychazeji zfejmé ze starSich zdrojd, ¢i nejsou uplné, protoze se nedozvime



napriklad o sytému BOLT X s rychlosti pohybu kamery az 9,7m/s, ackoli autor zminuje
pomalejsi systémy. Popisu procesu snimani replikovaného pohybu a nasledné postprodukce
zaznamu by se dalo téz leccos vytknout. Chybi mi tfeba kapitola o stabilizovanych ruc¢né ci
dalkové ovladanych zarizenich s vystupem metadat z kamery a pohybového systému pro
dalsi zpracovani zejména v oblasti nasledné kombinace realu s 3D objekty ¢i pozadim.
Celkové prace Miloslava Pechacka spliuje pozadavky kladené na bakalarskou praci a
doporucuji ji k obhajobé.
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