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Predlozend prace se zabyva metodou prubézné autokalibrace kamer umisténych na vozidle. Ka-
librace senzoru vozidla z dat pofrizovanych za jizdy bez nutnosti snimani na specializovaném
kalibracnim pracovisti je jeden z dulezitych problému v oblasti autonomnich vozidel. Ukolem
studenta bylo prozkoumat moznosti kalibrace pomoci standardnich metod odhadovani struk-
tury statické 3D scény z pohybu kamery, pro experimenty pouzit systém Colmap, a navrhnout
metodu vybéru vhodné podmnoziny obrazku pro kalibraci.

Formalni hodnoceni textu. Kvalita textu predlozené bakalaiské prace je nizka. Text obsa-
huje velké mnozstvi gramatickych chyb, misty je natolik porusena vétna stavba, ze je obtizné
textu rozumét. Rusivé pusobi téz velké mnozstvi prohiesku v sazbé, naptiklad chybné uzivani
mezer v kombinaci se zavorkami a interpunkci. Rozsah textu je pfiméreny prezentovanému
obsahu.

Vécné hodnoceni prace. V kapitole 2 prace malo srozumitelnym zpusobem popisuje stan-
dardni metody odhadovani struktury scény ze sady obrazku, pouzité v systému Colmap. Jsou
zde nepresnosti. Tvrzeni ze epipolarni geometrie vynucuje piitomnost korespondujicich bodu na
totozné piimce plati pouze ve specifickych konfiguracich, nikoli v ptipadu obecného odhadovani
kamer a struktury. U rovnice (2.1) je uvedena afinni fundamentalni matice; ta ale reprezentuje
specidlni epipolarni geometrii, nikoli obecny piipad prezentovany na obrazku 2.3. Tato kapitola
tedy témeér postrada smyslu — doklada miru studentova pochopeni problematiky, nicméné jako
strucné vysvétleni metod potencidlnimu neznalému ¢tenaii by slouzit nemohla. Bylo by proto
vhodnéjsi zde standardni metody pouze odkézat (napf. v sekci 2.1.3. vzdjemny nejblizsi soused
a RANSAC nad epipoldrni geometrif).

Vlastni prace studenta je pak shrnuta v kapitolach popisujici experimenty a jejich vyhodnoceni.
Ty povazuji za technicky spravné. Bylo by nicméné vhodné velké mnozstvi prezentovanych
¢iselnych vysledku (obrazky 3.8 az 3.23) dukladnéji zhodnotit a vyvodit z nich podrobnéjsi
ZAvery.

nebot muze predstavovat nejvyraznéjsi pifnos studentova snazeni ke standardnim metoddm.
V textu jsem nicméné nenalezl ani zminku, pro¢ vybér neni fesen.

V zavéru textu se student strucné vyrovnava s klady a zapory pouzitého postupu. Spravné jsou
zminény nedostatky pii pouziti pro prubéznou kalibraci. Protoze ale tento rezim kalibrace byl
zakladni motivaci préace, bylo by vhodné se s témito skutecnostmi lépe vypotradat, naptiklad
navrhy na mozné upravy metody.

Student prokéazal schopnost samostatné technické prace. Zadani povazuji za ¢astecné splnéné,
predlozenou bakalafskou praci proto doporucuji k obhajobé a s ohledem na zminéné nedo-
statky navrhuji hodnotit klasifikacnim stupném E — dostatecné.
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