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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocnéjsi
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Praci hodnotim jako naro¢nou, jak s ohledem na obtiznost samotného problému, tak s ohledem na fakt, Ze studenti KYR
nemaji v osnovach zpracovani obrazu a pocitacové vidéni.

Spinéni zadani splnéno

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

Zvoleny postup reSeni spravny
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Odborna uroven C - dobie
Posudte uroven odbornosti zavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie
Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavani a vyuZivani studijnich materidlu k Feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a tuvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

PFi zpracovavani prace bylo pouzito fady odbornych ¢lankd publikovanych v ¢asopisech a na konferencich.

Dalsi komentafe a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napf. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplim, experimentdlini zru¢nosti apod.
Pokud hodnotim préci z hlediska kvalit vytvofeného programového vybaveni a dosazenych vysledkd, je moZzno hodnotit
praci pozitivné. Samoziejmé jsem nemél moznost testovat funkénost programd osobné.

Zakladni pfistup prace se ale jevi spravny.

Text prace, zvlasté v teoretické ¢asti, ma ale fadu vad. Nékteré uvadim nize. Jako obecny problém ale vidim absenci sledu
uvah v krocich:
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Definuji problém,
zvolim metodu,
ovérim splnéni predpokladi metody,

4. metodu implementuji a provedu hodnotici experimenty.
Body 1 a 3 v vahach chybi. Pfikladem je pouzZiti homografie (takové slovo v textu neni) v kapitolce 3.3.2 na strané 18.
Pouziti homografie je spravné, ale predpokladd, ze kamera se diva na rovinu. Pfi vyrazné clenitém terénu metoda fungovat
nebude, z prace to neni zfejmé a student si toho pravdépodobné neni védom.

wN e

Nékteré chyby v textu prace:

e Na str. 4 uprostied je pouZito pismeno M v rlznych vyznamech.

e Nastr. 5 je definovana korelace v definici 2.1. Definice je nejen nepouzitelna v tomto tvaru, ale je bézné
definici korelace hodné vzdalena.

e Nastr. 5 dole se mluvi o obecné transformaci pro srovnani obrazk(, ale nijak se nespecifikuje. Opét se
dobre nedefinuje problém a text prace pak pfipomina zaznam diskuse zasvécenych a nikoliv text, ktery
ma vysvétlit ¢tenafi, co se vlastné déla.

e Nastr. 6 je vysvétlen opticky tok, zplisob popisu je ale matouci. Zaménuje se bod ve scéné a bod v obraze.
Kromé toho se smésuje spojity a diskrétni popis svéta. Mluvi se o pixelech, ale pouzZivaji se parcidlni
derivace a podobné.

e Vkapitole 2.2 ,Kalibrace kamery“ se popisuje model kamery, nikoliv jeji kalibrace. Popis je nepresny a
zmateny, terminologie je Spatna (neni dirkova kamera, ale dirkova komora, neni viditelnost, ale jas
obrazu,...). Rovnice 2.9 je $patné (lambdy). V rovnicich 2.11 a 2.12 jsou matoucim zplsobem pouZzité
indexy proménnych x a y.

e Vkapitole 3.3 se mluvi o pohybu kamery a bodd, ale neni jasné, zda se mysli body v obraze nebo body ve
scéné, obé skupiny se misi.

e Rovnice 3.1 ma obdobnou chybu jako 2.9.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

Autor prace fesil nejednoduchy problém za pomoci existujicich implementaci algoritm(. Popis téchto algoritm( je
velmi priblizny a obsahuje velké mnozstvi faktickych chyb. Provedené experimenty jsou smysluplné a jejich
vysledky kompatibilni s o¢ekdvanim. Je pravdépodobné, Ze autor je schopen kvalifikované prace s existujicimi
dil¢éimi implementacemi, které doplnil viastnimi kédy (napf. anotovaci nastroj v Matlabu).

Pfedlozenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném C - dobre.

Otazky k obhajobé:
1. Vysvétlete, co vyjadfuje rovnice 3.2 ze strany 19, vysvétlete jednotlivé symboly, uvedte jednotky,
v kterych se vyjadfuji. Ukazte, kde je v praci definovan symbol p.
2. Vysvétlete ,pravidla® 3.3 a 3.4 ze strany 20, vysvétlete jednotlivé symboly.
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