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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvérecné prace.

Zadani povazuji za primérné narocné. Obecné vizualni stereo metody maji velky problém s objekty bez textury, s tenkymi
strukturami, s opakujicimi se vzory, s komplikovanou 3D geometrii. Ale dany problém byl znacné zjednodusen a pouzivaji se
pouze simulace a ne redlnd data.

Splnéni zadani splnéno

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

Zadani bylo splnéno.

Zvoleny postup feSeni castecné vhodny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.

Provedena simulace byla natolik zjednodusSujici a malo realisticka, Ze neni zfejmé, zda je mozné postup v redlném prostiedi
pouzit. Napriklad pro stozar vysokého napéti simulace uvazuje pouhé 4 nosné sloupy, zcela vynechava zZebrovani a neni
jasné, zda je kombinatoricky pfistup, tj. rekonstruovat vSechny mozné korespondence, prakticky mozny. Pro tvorbu modelu
se predpoklada presna znalost polohy+orientace kamery, coz je taky velmi silny predpoklad. Kapitola, kde se odhaduje
poloha kamery s danym modelem, pouziva komplikovany postup s ICP. Na detekci daného modelu (4 bod( v rohu ¢tverce
znamé velikosti) postaci jednodussi (a rychlejsi) postup.

Odborna uroven C - dobfe

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

Student prokazal porozuméni zakladnim konceptim stereoskopického vidéni, proved! simulace, vyhodnotil vysledky.
Problém je ale v horsi reprodukovatelnosti prace. Chybi formalnéjsi popis algoritm(, chybi explicitni vyjmenovani
predpokladd. MéFi se jen translacni chyba, viibec se neuvaZuje a neméri Ghlova chyba rotace, kterd mlzZe byt podstatnéjsi.
Chyba urcéeni polohy bodi ze sterea je v rliznych smérech velmi rliznd, tento fakt nebyl nijak diskutovan.

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace C - dobfe

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Jazykova a typograficka uroven je slusna. Chybi Sirsi Gvod a motivace projektu. Prace obsahuje zjevné chyby. Naptiklad na
str. 27 se popisuje nalezeni nezndmé rotace pomoci SVD dvou matic A nebo B, ale neni popsano, co to je za matice. Matice
R=SIV‘ (0 odstavec niZe) zjevné neni ortogonalni, pokud S neni taky jednotkova.

Vybér zdrojt, korektnost citaci B - velmi dobie

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskdvani a vyuZivdni studijnich materiala k feseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledkt a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu s citacnimi
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zvyklostmi a normami.
Citace jsou korektni, ovsem resersni ¢ast prace chybi.

Dalsi komentare 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 vystup(im, experimentdlini zrucnosti apod.

I1. 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.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném C - dobre.

Student prokazal jistou odbornost, ale prace obsahuje nékolik vySe popsanych nedostatkd.

Otdzka k obhajobé:

- Prace se jmenuje ,,SLAM v prostredi stozaru vysokého napéti“, ale sou¢asny odhad modelu a
lokalizace tam popsan neni. V jedné kapitole se odhadne model za prfedpokladu znamé polohy a
orientace kamery, v dalsi kapitole se tento model pouZije pro nalezeni neznamé polohy a orientace
kamery. Jak se tento ,chicken-and-egg problem” v budoucnu vyfesi? Jak by se kombinovala
(nepresna) znalost polohy pro skute¢ny SLAM?
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