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Předložená práce se zabývá metodou pr̊uběžné autokalibrace kamer umı́stěných na vozidle. Ka-
librace senzor̊u vozidla z dat pořizovaných za j́ızdy bez nutnosti sńımáńı na specializovaném
kalibračńım pracovǐsti je jeden z d̊uležitých problémů v oblasti autonomńıch vozidel. Úkolem
studenta bylo prozkoumat možnosti kalibrace pomoćı standardńıch metod odhadováńı struk-
tury statické 3D scény z pohybu kamery, pro experimenty použ́ıt systém Colmap, a navrhnout
metodu výběru vhodné podmnožiny obrázk̊u pro kalibraci.

Formálńı hodnoceńı textu. Kvalita textu předložené bakalářské práce je ńızká. Text obsa-
huje velké množstv́ı gramatických chyb, mı́sty je natolik porušena větná stavba, že je obt́ıžné
textu rozumět. Rušivě p̊usob́ı též velké množstv́ı prohřešk̊u v sazbě, např́ıklad chybné už́ıváńı
mezer v kombinaci se závorkami a interpunkćı. Rozsah textu je přiměřený prezentovanému
obsahu.

Věcné hodnoceńı práce. V kapitole 2 práce málo srozumitelným zp̊usobem popisuje stan-
dardńı metody odhadováńı struktury scény ze sady obrázk̊u, použité v systému Colmap. Jsou
zde nepřesnosti. Tvrzeńı že epipolárńı geometrie vynucuje př́ıtomnost koresponduj́ıćıch bod̊u na
totožné př́ımce plat́ı pouze ve specifických konfiguraćıch, nikoli v př́ıpadu obecného odhadováńı
kamer a struktury. U rovnice (2.1) je uvedena afinńı fundamentálńı matice; ta ale reprezentuje
speciálńı epipolárńı geometrii, nikoli obecný př́ıpad prezentovaný na obrázku 2.3. Tato kapitola
tedy téměř postrádá smyslu – dokládá mı́ru studentova pochopeńı problematiky, nicméně jako
stručné vysvětleńı metod potenciálńımu neznalému čtenáři by sloužit nemohla. Bylo by proto
vhodněǰśı zde standardńı metody pouze odkázat (např. v sekci 2.1.3. vzájemný nejbližš́ı soused
a RANSAC nad epipolárńı geometríı).

Vlastńı práce studenta je pak shrnuta v kapitolách popisuj́ıćı experimenty a jejich vyhodnoceńı.
Ty považuji za technicky správné. Bylo by nicméně vhodné velké množstv́ı prezentovaných
č́ıselných výsledk̊u (obrázky 3.8 až 3.23) d̊ukladněji zhodnotit a vyvodit z nich podrobněǰśı
závěry.

Jako nejzávažněǰśı nedostatek vńımám nesplněńı třet́ıho bodu zadáńı, požaduj́ıćıho návrh me-
tody výběru podmnožiny obrázk̊u vhodných ke kalibraci. Tento bod by měl být těžǐstěm práce,
nebot’ může představovat nejvýrazněǰśı př́ınos studentova snažeńı ke standardńım metodám.
V textu jsem nicméně nenalezl ani zmı́nku, proč výběr neńı řešen.

V závěru textu se student stručně vyrovnává s klady a zápory použitého postupu. Správně jsou
zmı́něny nedostatky při použit́ı pro pr̊uběžnou kalibraci. Protože ale tento režim kalibrace byl
základńı motivaćı práce, bylo by vhodné se s těmito skutečnostmi lépe vypořádat, např́ıklad
návrhy na možné úpravy metody.

Student prokázal schopnost samostatné technické práce. Zadáńı považuji za částečně splněné,
předloženou bakalářskou práci proto doporučuji k obhajobě a s ohledem na zmı́něné nedo-
statky navrhuji hodnotit klasifikačńım stupněm E – dostatečně.
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