UCENI

% Voot POSUDEK OPONENTA
b ZAVERECNE PRACE

I. IDENTIFIKACNi UDAJE

Nazev prace: Lokalizace hran v obraze za Gcelem presného polohovani
Jméno autora: Anna Zigajkova

Typ préce: bakalarska |

Fakulta/dstav: Fakulta elektrotechnicka (FEL) |
Katedra/ustav: Kat. kybernetiky

Oponent prace: Ondrej Drbohlav

Pracovisté oponenta prace: Kat. kybernetiky

II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani 'primérné naroc
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zdvérecné prdce.
Vlozte komentar.

SpInéni zadani \splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce spliiuje zaddni. V komentdri pripadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zadani rozsitena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zavaznost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatk.

Vlozte komentar.

Zvoleny postup feseni \sprévny ‘

Posudete, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.
Vlozte komentar.

Odborna urovei A -vyborné |

Posudte uroveri odbornosti zdverecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladt a dat
ziskanych z praxe.
Vlozte komentar.

Formalni a jazykova troveri, rozsah prace A -vyborné |

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
VloZte komentar.

Vybér zdrojti, korektnost citaci A-vyborné |

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavdni a vyuzivani studijnich material( k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
prament. Posudte, zda student vyuzil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné odliseny od
vlastnich vysledku a tivah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace Uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledk( zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledku, nebo k trovni a
funkcnosti technického nebo programoveého vytvoreného reseni, publikacnim vystuptim, experimentdlIni zrucnosti apod.
PredloZzena prace se zabyva presnou detekci hran pro Gcely lokalizace objektu v obraze. Autorka méla za Gkol seznamit se s
existujicimi postupy, seznamit se se systémem NI Vision Builder, navrhnout algoritmus, experimentalné otestovat jeho
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presnost a srovnat ho s presnosti metody, ktera je jiz v systému dostupna. VSechny tyto ukoly se podle mého nazoru
podafilo splnit v rozsahu odpovidajicim bakalarské praci. Pozitivnim vysledkem je, Ze navrZzeny jednoduchy postup sestavajici
z detekce pomoci jednoduchého parametrického modelu a algoritmu RANSAC se ukazal jako presnéjsi, nez metoda existujici
v ramci systému.

Uroven prace je po véech strankach velmi dobra, obsahem, strukturou, pouzitymi formulacemi.

Navrzeny algoritmus povazuji za dobre navrzeny pro pouziti v praxi. Navrh obsahuje urcita zjednoduseni, jako napfriklad
predpis provedeni 300 iteraci v RANSACu pro 1000 hranovych bodt. Podle mého nazoru by bylo vhodnéjsi pouZit standardni
zastavovaci kritérium RANSACu zaloZené na mife jistoty, Ze v datech obsaZena instance modelu byla nalezena.
Nejdulezitéjsi casti prace je experimentalni vyhodnoceni presnosti. To bylo provedeno jak pro translaci, ktera se méfila
nezavislym senzorem, tak pro rotaci, ktera ale byla vytvorena synteticky (rotaci obrazku).

Ill. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrnte aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdavérecné prdce pred komisl.

PredloZenou zavére¢nou praci hodnotim klasifika¢nim stupném ‘A _ vyborné ‘

Dotaz:

Prosim o vysvétleni tabulky 6.1. Ciselné& odpovidaji posuny zjisténé napF. pomoci VBAI spise o¢ekavanému ne?
skutecnému posunu. V jakych jednotkach je posun vyjadren? Ocekavany posun ma uvedeno px, metody maji
uvedenou jednotku mikrometr.

Datum:‘08/27/20 Podpis:
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