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Predlozend bakaldrska prace pana Jana Hladika se zabyva pfipravou a zpracovdnim obrazu pro
asistenni systém vozidla pfi parkovani a couvani. Prace ma 44 dCislovanych stran vcetné literatury a
seznamu obrdazk(. Obsahuje 28 obrazku a je k ni priloZzen datovy nosic.

Prace zacind resSersi soucasného stavu problematiky autonomnich vozidel a stim spojenymi
senzory, zejména pak snimani a zpracovani obrazu z kamery. V dalsi ¢asti je vénovan prostor transformaci
obrazu, aby mohl byt vhodné pouZit v asistencnich systémech. Na to navazuje prehled vyvojovych
platforem a jejich zhodnoceni z hlediska pouZitelnosti pro experimentovani s obrazem pro ucel této prace.
V zavérec€né Casti je popsdna softwarova ¢ast a aplikace na vybraném hardwaru.

Prace je napsana prehledné a je dostatecné doplnéna ilustracemi. Jde, které je v soucasné dobé
velice aktudlni. V praci se vyskytuje jen velmi mdlo gramatickych chyb a preklepl

Pripominky k praci:
e str. 11: tfeti radek zdola — , tipy” => ,, typy”
e str. 16 (a také dale): ,souradny systém” — jde o systém souradnic, proto by mélo byt sprdvné
,Souradnicovy systém®. Tato nepfesnost se v praci objevuje pomérné casto.
e str.17: ,..je kladné orientovan ve sméru hodinovych rucicek...“, kde je odkaz na obr. 4 — popis ale
nalezi nejspise obr. 2.

Prosim o zodpovézeni nasledujiciho dotazu:

e Na str. 19 je uvedeno, Ze jsou pouzité matice transformaci pro levotocivy soufadnicovy systém.
Obrazek €. 6, kterému matice pfislusi, vSak zobrazuji pravotodivy souradnicovy systém se opaénou
kladnou orientaci rotaci. Jak je definovan pravotocivy/levotocivy souradnicovy systém? V ¢em se lisi
transformacni matice pro oba systémy?

Zavérem konstatuji, Ze predloZzend prace pana Jana Hladika splnila vytyéené cile a doporucuiji ji
k obhajobé.
Po zodpovézeni vyse uvedeného dotazu navrhuiji jeji hodnoceni klasifikacnim stupném A — vyborné.
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