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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Zadani po strance naroc¢nosti a o¢ekavaného rozsahu odpovida bakalarské zavérecné praci. Naro¢nost zadani nicméné
zvySuje potreba zvladnout teorii a metody 3D pocitacového vidéni, které jsou obsahem magisterského studia.

SpInéni zadani spinéno

Posudte, zda predloZend zdveérecnd prdce splriuje zadani. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo spInéno. Prace se dostatecné vyrovnala s povinnymi body zadani, z nepovinnych boda prvni byl spinén zcela
(vyvoj aplikace), druhy pouze okrajové (experiment s rekonstrukci z jednoho obrazku).

Zvoleny postup reseni castecné vhodny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.

Student spravné zvolil standardni metody 3D rekonstrukce scény z obrazl, vCetné jejich propojeni a navaznosti (hledani
fidkych korespondenci, odhad geometrie paru kamer, hledani hustych korespondenci a rekonstrukce mraku bodu). Za
zasadni nedostatek ovsem povazuji odhadovani fundamentalni matice (F) z korespondenci (spravné pouzitym
sedmibodovym algoritmem) v situaci, kdy je k dispozici interni kalibrace kamery (K). Standardni postup v této situaci je
pfimé odhadovani esencialni matice (E) (pétibodovym algoritmem). Zvoleny postup vypoctu E z F a K (viz Obr. 3.11.) byva
typicky zatiZzen znacnou nepresnosti kvili vynucené Gpravé matice E, zvlasté kdyz tato Uprava neni provadéna uvniti smycky
algoritmu RANSAC, ale pouze na zavér.

RovnézZ v praci postraddm zminku o numerické optimalizaci vysledné epipoldrni geometrie s pouzitim vyfiltrovanych
korespondenci. Lze o¢ekdvat, Ze nalezena epipolarni geometrie bude proto zatiZzena chybou.

Odborna uroven A - vyborné

Posudte uroveri odbornosti zavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladd a dat
ziskanych z praxe.

Bez pripominek.

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace B - velmi dobie

Posudte spravnost pouZivani formdlnich zdpisi obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Préce je po formalni a prezentacni strance velice zdafild. Mdm pouze pfipominku k prezentovanym matematickym vztahtm,
které jsou vysazeny a odkazovany jako (plovouci) obrazky (napt. Obr 3.3. a 3.7.), coZ neni vhodné.

Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidlG k reSeni zdvérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky fadné odliseny od
vlastnich vysledkui a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu s citacnimi
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zvyklostmi a normami.
Text cituje relevantni prace v pfiméreném rozsahu.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledku zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledku, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdini zru¢nosti apod.
Prace dokumentuje vysledky na realnych datech. Dosahovana presnost je ovsem v nékterych pfipadech znacné
nepresvédciva (uvadéné chyby v desitkach procent). To je zfejmé zplsobeno jiz zminénym nepresnym odhadem geometrie
paru kamer.

Vyvinuta aplikace, tak jak je v textu zdokumentovana, demonstruje schopnost studenta aplikovat teoretické metody v praxi.
Zde ovSem vytykam nemoznost aplikaci otestovat, nebot k préci neni pfilozena.

Obr. 3.9. ukazuje disparitni mapu pouzité scény, spolu s jednim vstupnim obrazem. Bylo by ovSsem vhodné, kdyby obraz i
mapa byly vyobrazeny ve spolecné doméné - tj. bud jeden obraz z epipolarné srovnaného paru pouZzitého pro vypocet
disparitni mapy, nebo disparitni mapa transformovana do domény vstupniho obrazku.

IIl. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pred komisi.

Prace je napsanad dle zvyklosti odborného textu, spliiuje kritéria kladena na bakalarskou zavérecnou préci.
Vysedky nicméné trpi nedostatky, které jsem shrnul v pfedchozich bodech a jsou podstatné pro mé hodnoceni.

Predlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném C - dobfe.

Otdazka k obhajobé: V sekci 3.1.7. je popsdna linearni interpolace disparitni mapy, ktera je vhodna, pozoruje-li
kamera rovinné povrchy. Zvazil jste moznost interpolace ve 3D prostoru, na rekonstruovanych bodech, s jinou
(volitelnou) hustotou, nez jaka je dana rozlisSenim disparitni mapy? Pfipadné jaké ma interpolace disparitni mapy
vyhody/nevyhody oproti interpolaci ve 3D?

Datum: 10.6.2024 Podpis:
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