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Ćılem předložené práce je návrh a implementace vizualizačńı metody, která
kombinuje obraz z barevné a termálńı kamery. Předpokládá se, že kamery jsou
umı́stěné ve společném pouzdře, které je nesené bezpilotńım letounem.

V úvodńıch kapitolách autor vysvětluje fyzikálńı principy bezdotykového
měřeńı teploty a představuje systém, pro který má daný vizualizačńı algoritmus
implementovat. Poté autor uvád́ı základńı pojmy obrazové fúze definované ve
stěžejńı publikaci, ze které ve své práci vycházel. V následuj́ıćı kapitole popisuje
zvolenou metodu obrazové fúze a detaily jej́ı implementace. Závěrem hodnot́ı
dosažené výsledky.

Práce je dobře strukturovaná a snadno čitelná, jej́ı jazyková úroveň je až
na několik překlep̊u velmi dobrá. Moj́ı hlavńı výtkou je poměrně naivńı model
kamerového systému - obě kamery jsou charakterizovány pouze jejich rozlǐseńım,
úhlem záběru a vzájemnou vzdálenost́ı. Takto jednoduchý model znemožňuje
korigovat radiálńı zkresleńı, nepřesnosti provedeńı bikamerového krytu nebo
časový rozd́ıl v poř́ızeńı obou sńımk̊u. Ten hraje poměrně značnou roli v př́ıpadě,
kdy se kamerový systém pohybuje, což se v tomto př́ıpadě dá očekávat. Výsledky
práce nicméně ukazuj́ı, že některé z výše uvedených nedostatk̊u lze částečně
odstranit manuálńı korekćı parametr̊u obrazové fúze. Ćıle práce lze tedy pokládat
za splněné.

Otázkou z̊ustává, proč student použil poměrně naivńı model kamery namı́sto
modelu perspektivńıho, který je prostřed́ım LabView podporován.
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