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Predlozena prace se zabyva metodou uréeni 3D polohy koule zndmého prumeéru pozorované
kalibrovanou projektivni kamerou. Problém je motivovan kalibraci robotické ruky vuci kamerte,
na jejimz konci je v prubéhu kalibrace koule umisténa. Zadani povazuji za zajimavé, stredné
obtizné a vhodné ke zpracovani formou bakalarské prace.

Formalni hodnoceni textu prace. Prace je prezentovana kultivované dle zvyklosti tech-
nického textu, pri ¢teni jsem zaznamenal jen nemnoho drobnych prohtfesku proti konzistenci
znaceni, napt.: kap. 1 — 2d’ versus '3D’; strana 10 — vektor 'a’ by mél byt znacen jako vektor
a; rovnice (3.1.6) a text pod ni — 6’ versus '©’. Text je psan srozumitelné, v jazyce anglickém.

Vécné hodnoceni textu prace. V prvni poloviné kapitoly 2 je stru¢né popsana geometrie
perspektivni kamery a odvozeni projekce 3D prostorového bodu na 2D obrazovy bod. Tato
¢ast je spravna, nicméné pro potieby prace se jevi nadbytecnd, nebot prezentovand metoda je
zalozena na projekci koule (jako specidlniho piipadu kvadriky) do obrazu. Vysledné projekéni
rovnice jsou v kapitole 2 uvedeny, ale bez vazby ¢i odvozeni plynouciho z bodové projekce.

Postup rekonstrukce koule z jejiho obrazu v kapitole 3 je spravny. K této ¢asti mam dotaz:
koule se do obrazu promité jako elipsa, jejiz orientace a excentricita neni libovolna, ale zavisi
na poloze v obraze (a kalibra¢ni matici kamery). Bylo toto omezeni pouzito pfi hledéni elips
v obrazu? Pokud ne, bylo by vhodné jej pouzit?

V experimentalni sekci je zarazejici hodnota chyby vypoctené polohy koule od polohy referenc¢ni.
Chyba je nejvétsi ve sméru osy x, ocekaval bych nejvétsi chybu ve sméru osy z. Napriklad pro
vzdélenost 420 mm je vektor chyby [z, vy, z] = [4.4,0.1,0.86] (mm). Uvazujeme-li obr 4.2, koule
o pruméru 54 mm ve vzdalenost 420 mm je zobrazena elipsou velikosti cca 540 px, ¢emuz pii
ohniskové vzdélenosti f = 4200 odpovida citlivost uréeni polohy cca 0.1 mm/px ve sméru x ¢i
y, a 0.77 mm/px ve sméru z. Pro druhou pouzitou vzdélenost 710 mm pak citlivost bude cca
0.16 mm/px pro x, y, a 2.2 mm/px pro z. Zméfené chyby dys a dr1o jsou s timto konzistentni
(pro chybu detekce v obrazu cca 1 px), vyrazné vétsi chyba ve sméru x ukazuje, Ze referenéni
poloha koule zfejmé nebyla spravné urcena. Experiment vyhodnocujici pfesnost metody by
mel byt 1épe navrzen s ohledem na obtiznost piresného referenéniho urceni polohy stifedu koule,
napiiklad pomoci dvou kouli dotykajicich se jak podlozky tak sebe, s vyuzitim znamé vzajemné
vzdalenosti. Vhodnéjsi vyhodnoceni nicméné prindsi dale prezentovany experiment s posuvnym
stolkem.

Ptedlozenou praci student prokazal schopnost samostatné technické prace. Zadani povazuji za
splnéné, predlozenou bakalarskou praci proto doporucuji k obhajobé a s ohledem na uvedené
pripominky navrhuji hodnotit klasifika¢nim stupném B — velmi dobre.
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