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Cilem prace bylo seznamit se s vypocetni knihovnou Ing. Lukase Hrudy (ZCU KIV) pro detekci rovin
symetrie 3D objekt(, aplikovat ji na 2D data a rozsifit ji o detekci rotacni a stfedové symetrie.

V teoretické ¢asti je zminéna jedind metoda rasterizace implicitni funkce (J. Hobby, 1996). V ¢asti,
kterd méla ukazat teoretické pozadi a prehled moznosti pFistupu k reSeni daného problému, se to
muze jevit jako malo. Vizualizace implicitné zadanych kfivek je dobfe prozkoumana oblast. Ctenafi
zde m(iZze chybét napf. trasovaci algoritmus vyuzivajici Newtonovy iteracni metody. K symetrii se
¢tenar dostane pres definici grupy, skladani transformaci a tfidy ekvivalence. Teoreticka ¢ast mohla
jit jesté trochu dal - kromé osové, rotacni a stfedové symetrie k vyctu patfi jesté translacni a
kombinace zrcadleni s posunem ve sméru osy. Jejich skladanim dostaneme 17 grup pro opakuijici se
vzory ve 2D. | vizualné velmi odlisné vzory pak mizeme porovnat, zda patfi do stejné grupy. Neni ale
zfejmé, k ¢emu je teorie grup v kontextu prace potreba, protoZe v praktické ¢asti se nevyuziva.

Prakticka ¢ast zacina zbytecnymi technickymi detaily (verze .NET, seznam projekt( a tfid). Pokracuje
popisem generovani testovacich dat (polygony a implicitné zadané kfivky). ProtoZe plvodni metoda
pracuje s mnozinami bod, tak i tato data jsou nakonec prfevedena na mnozinu bod(. Generovani
bod( na hranach polygonu je trivialni zaleZitost, kterou nebylo tfeba popisovat. Zajimavéjsi je
rasterizace implicitni kfivky na zadaném intervalu. Pro kazdy bod rastru se vyhodnoti jeho malé
diskrétni okoli a pfipadné se provede detailni dohledani bodu kfivky. Zde mohlo byt vyhodnéjsi vyuzit
existujicich metod nebo néjaky editor krivek, vyexportovat si obrazek a ten nacist jako 2D data. Dale
je uvedena plvodni metoda detekce osové symetrie. Jeji popis patfi spis do teoretické ¢asti. Na to,
jak je dulezita pro celou praci, je jeji popis velmi strucny. Zcela zasadni kapitola 3.4 Detekce rotacni a
stredové symetrie je na pouhou jednu stranku. To je misto, kde mélo byt plno ilustraci, formalni
popis algoritmu, diskuze o c¢asové slozitosti, a dalsi vysvétlovani, bohuzel tomu tak neni.

Experimentlim je vénovano 17 stran vcetné ilustraci. Uvadét konfiguraci PC je ale zbyte¢né. Detekce
symetrii byla testovana na polygonech, implicitnich kfivkach, byl pridan sum, odstranény ¢asti krivek,
atd. Sledovalo se, zda byly detekovany vsechny symetrie pripadné zda byly detekovany né&jaké navic,
které by se v datech nemély vyskytovat. Je skoda, Ze zhodnoceni vysledk(l je pouze vizualni, pfitom
metoda pracuje s mirou symetrie. U pozorovani, kde nékteré osy symetrie chybi nebo prebyvaji, by
bylo vhodné prozkoumat chovani algoritmu a zd(vodnit, proc se tak déje. Pokud ty chyby zavisi na
néjakém parametru, pak by bylo vhodné zjistit prahovou hodnotu, kdy se chyby za¢nou projevovat.

Uzivatelska prirucka dobre ilustruje vytvoreny program. Vizualizace 2D vysledk( v experimentalnim
proprietarnim 3D prohliZeci je ale trochu neSikovna, zvlast kdyz se zabér kamery méni s pohybem
okna aplikace po obrazovce. Zavislost na casové omezené trial-verzi komercni knihovny pro
vyhodnoceni aritmetickych vyrazi je nestastné feseni. Cozpak neexistuji volné dostupné knihovny?

Prace cituje 11 zdroju, z toho 5 odkaz( na web. Pokud by teoretickd ¢ast byla propracovanéjsi a
obsahovala vétsi prehled, bylo by i vic zdroj(.



Po typografické strance je prace v poradku, po formalni strance ale obsahuje chyby a nepresnosti:

Str.9: Tvrzeni, Ze mnoZina M je konec¢nda, obecné nemusi platit. Zpravidla se bude jednat o
nespocetnou mnozinu.

Str.9: Nejdrive tvrdite, Ze vsechny funkce budou zadavany implicitné: f(x, y) = 0. Pak se chcete omezit
na algebraické funkce (rovnice polynomu v proménnych x a y), ale prevzata definice z [1] pouziva
znaceni f(x) =y, tedy oby¢ejnou funkci jedné proménné.

Str.11: "Grupa G je takovd mnoZina, ktera..." Neni to jen mnozZina, ale mnozina s definovanym
binarnim operatorem, spliujici uvedené vlastnosti. Nékdy se explicitné uvadi jesté i operator inverze
a specifikace neutralniho prvku. "Teorie grup" je mozna az pfrilis vzneSeny nazev kapitoly, ve které je
jen definice grupy a podgrupy.

Str.12: "Kazda grupa G ma alespon dvé podgrupy.” To neni zcela pravdivé tvrzeni, vyjimkou je
trividlni jednoprvkova grupa, ktera ma jen jednu podgrupu.

Str.12: Tvrzeni "Stav systému je mozna forma systému." toho moc nevysvétluje.
Str.13: "neutralni transformace" - bylo by dobré zminit i pojem identita, kdyzZ uz je pouZita zkratka I.

Str.15-16: "Zrcadleni je tedy transformace translace vsech bodi A ...", takové formulaci je lepsi se
vyhnout. Slovni spojeni "podeziela osa" se do textu nehodi. Misto definice rota¢ni symetrie (co to je)
popisujete jeji detekci (jak se to déla). Pro rotadni symetrii vyZzadujete, aby objekt mél alespor dvé
osy symetrie. Domnivam se, Ze je to pfilis silny predpoklad, protoZe si Ize snadno predstavit situaci
rotacni symetrie bez osové symetrie.

Str.20: "Pokud vsechny vracené hodnoty pro tyto body maji stejné znaménko, timto pomyslnym
obdélnikem kfivka neprochazi." To nemusi obecné platit. UvaZzme dostateéné velky obdélnik, uvnitr
kterého lezi cela kfivka. Implicitni funkce v jeho rozich bude mit stejné znaménko.

Str. 21: Ve vzorci se vyskytuji néjaké vahy wy, ty ale nejsou nikde v textu popsany.
Dotazy k praci

1. V praci jsou testovany pouze algebraické funkce. Pomohla by néjak véta o implicitni funkci,
pripadné implicitni derivace, aby uZivatel nemusel zadavat hranice intervalu?

2. Prace se zaméfuje na 2D objekty, pro detekci os symetrie je ale pouzita knihovna pro 3D
objekty. Detekované roviny symetrie nejsou vzdy kolmé na rovinu 2D svéta. Pro¢ tomu tak
je? Jak tézké by bylo upravit knihovnu, aby pocitala pouze s 2D objekty?

| pfes chyby a nedostatky v teoretické ¢asti bylo provedeno hodné experimentt a vytvorena metoda
detekce rotacnich a stfredovych symetrii dava vysledky. Lze tedy fict, Ze prace splnila zadani. Navrhuiji
hodnoceni zndmkou velmi dobre a praci doporucuji k obhajobé.
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