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Diplomova prace se zabyva pripravnym krokem projektu KASSANDRA, jehoZ cilem je pomoci
sady kamer automaticky detekovat zmény na podvozku vozidla a rozpoznat napriklad teroristy
umisténou vybusninu.

Projekt samotny je zatim v pocatcich a tak se diplomova prace soustfed’uje spiSe na ovéreni
predpokladii. Prvni experimenty byly dosud pouze se statickym vozidlem umisténém na zvedaku, pod
kterym se pohybovala konstrukce se ¢tyfmi kamerami (dva stereo-pary).

V prvni Casti prace jsou popsany zaklady vizualni odometrie, jak jsou dostupné v literature.
Zprezentovanych variant 2D-2D, 3D-3D a 3D-2D autor voli posledni variantu (dobra numericka
stabilita a rychlost vypoctti), kombinovanou s RANSAC (Random Sample Consensus) algoritmem.

Treti kapitola je vénovana obecné pouzivanym priznakim, které jsou zaroven implementovany v
OpenCV knihovné. Na zékladé predvybranych sad parametrti je hrubou silou hleddno optimalni
nastaveni. Pfi vybéru optimalnich parametri byla nejvétsi vaha pfikladana minimalnimu poctu spravné
prifazenych pfiznakt v jednom stereo snimku. Dale v porfadi byl uvazovan maximalni cas detekce.

V zavéru prace autor aplikuje vybrany ORB detektor. Je zde také prezentovan zjednoduSeny pohyb auta
(rovné nebo po kruznici v dané rovin€), ktery je ale v testu pouze simulovan (auto stoji na zvedaku a
pohybuje se kamerovy systém po kolejnicich).

Préce je psana cCitelné, doplnéna vysvétlivkami, obrazky a dostatecnym seznamem odkazi. Asi nejvétsi
slabinou, kterou i sm autor v zavéru zminuje, je nedostatek testovacich vzorki. Vse je postaveno na
jednom jediném podvozku, ktery byl umistén do dvou rtiznych vySek (57cm a 75cm) a pro dvé riizné
expozice kamery, simulujici svétlé a tmavé snimky.

Nasbirana data a stejné tak detailni vysledky z faze vybéru vhodnych pfiznakt bych ocekaval, Ze budou
soucasti priloZeného CD. Ocenuji alespoii 8 vzorovych snimki pro self-test. Je na nich mimo jiné vidét,
Ze zvedak samotny nejspise bude zdrojem stabilnich pfiznakd.

Jako programatorovi mné troSku vadi predcasna optimalizace metody, ktera jeSté nebyla vyzkouSena v
realnych podminkéach. Z drobnosti bych zminil, Ze RANSAC mtiZe byt deterministicky (strana 26),
pokud pro pseudonahodny generator nastavime stejné seminko (seed), a nékteré vypocty OpenCV
pravdépodobné jiZ na grafické karté probihaji (strana 52).

Celkové praci hodnotim kladné a doporucuji ji k obhajobé. Navrhuji hodnoceni ,,B-velmi dobre®.
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