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PiedloZen4 diplomova préce je vénovana problematice algoritmu sledovani
pohybu objekt v obrazovych datech a jeji aplikace na odhadovani pohybu
miniaturniho magneticky ovlddaného robotu po rovinné ploSe. Hlavni téZiste
prace leZi v testovani éasticového filtru adaptivniho vzorkovani podle di-
lezitosti a slepé dekonvoluce. Algoritmy jsou v préci teoreticky popsany a
nésledné testovany na jednoduchém piikladu zaloZeném na realnych datech.

Préce je ¢lenéna do péti kapitol, kde prvni t¥i jsou vénovany popisu dil-
ich algoritmi a jejich testovani na jednoduchém piikladu odhadu sinusové
viny s konstantni frekvenci a Gasové proménou amplitudou a fazi. Ctvrta
kapitola je vénovana aplikaci ¢asticového filtru a slepé dekonvoluce na data
zaznamenand b&hem experimentu zachycujiciho pohyb miniaturniho robotu.
Posledni pata kapitola je vénovana zhodnoceni dosaZenych vysledkl a po-
rovnani zkoumanych algoritmii. Po formalni strance je prace zpracovana na
dobré arovni. Vytknout lze pfedevs§im chybéjici oznaceni os grafii ¢i chybé-
jici oznadeni diléich obrazki, které znesnadiuje jejich interpretaci (naptiklad
obr. 5.25 - 5.30).

Teoretickd Cast prace je formulovina jasné a struc¢né. Prvni dvé kapi-
toly prace vychézeji z bakalafské prace studentky, ktera byla zpracovana v
akademickém roce 2018/2019. Piivodni kvalifika¢ni prace je fddné citovana
a predloZena diplomova prace problematiku dale rozvadi a dopliiuje. Zahr-
nuti popisu dilé¢ich algoritmt diskutovanych v bakalafské prici povazuji za
uZiteéné a drobné shody v textu nepovazuji za zésadni.

Pivodni vysledky prace jsou diskutovany ve ¢tvrté a paté kapitole. Po
odborné strance ocefiuji popis zvolenych metrik. Popis dosaZenych vysledki
je v8ak Casto velmi strohy a fada prezentovanych vysledk@ neni v textu
podrobnéji diskutovana. Nékteré zavéry jsou z hlediska prezentovanych vy-
sledkii diskutabilni. V kapitole 5.4 jsou prezentovany vysledky ur€eni sméru
pohybu robotu pro nékolik rozdilnych situaci, ale zcela schazi metrika, kte-
rou byly prezentované algoritmy porovnéavany. Napiiklad z prezentovanych
vysledkt pro snimek 315 (obrazek 5.33) nelze na zakladé prezentovanych ob-
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prezentovanych v kapitole 5.3.3, kterd popisuje zpfesnéni algoritmu pomoci
normalizace jadra, lze pak dale t&Zko usoudit, zda opravdu dochézi k vy-
raznému zpfesnéni. Pro lep$i pochopeni prezentovanych dat by zaroven bylo
velmi uZite¢né popsat a vyobrazit vyuZivana data (trajektorii pohybu robotu
zaznamenanou v analyzovaném videu).

Dale mam k préci niZe uvedené dotazy:

e V kapitole 4.2.1 uvadite jako jednu z moZnosti zlepSeni zdkladniho algo-
ritmu slepé dekonvoluce vyuZiti medidnu po sobé nasledujicich snimkd.
V kapitole 5.3.1 jsou pak uvedeny dosazené vysledky, ale neni jasné, jak
byl algoritmus nastaven. A jakého rozsahu byl median snimku urcen?
Z grafu na obrazku 5.22 je pak patrné, Ze vysledky jsou rozdilné takika
od zadatku jeho pohybu. Do jakého snimku videa je pouZivano pozadi
ziskané s prvniho snimku?

e V kapitole 5.2 zmihujete vypocéetni naro¢nost algoritmu zaloZeném na
dasticovém filtru. MuZete vypodetni naroénost jednotlivych algoritmi
uvést ¢iselné?

e Préce se dle abstraktu vénuje algoritmtim sledovani rychle se pohybuji-
cich objektt. V praci vSak schazi informace o rychlosti pohybu robotu.
MiiZete prosim vy¢islit alespoii primérnou rychlost jeho pohybu v ana-
lyzovanych datech? A dochéazi v pribéhu pohybu robotu ke zméné jeho
rychlosti?

PredloZena préce splituje nélezitosti studenské kvalifika¢ni prace, prezen-
tované vysledky pak povaZuji za spravné a v nékterych pifipadech také za
pfinosné k dané problematice.
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Praci doporuéuji k obhajobé s hodnocenim C (dobte). //
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