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Doplnéni hodnoceni, pfipominky:
Cilem bakalaiské prace bylo vytvofit a otestovat systém pro odhad polohy tzv. fiducidlnich znacek v
prostoru z obrazovych dat, ktery by bylo mozné pouzit napt. pro lokalizaci robotll. Autorka se v praci
vénovala postupné problematice zpracovani digitalnich obrazovych dat, pouziti fiducialnich znacek a
zékladnim transformacim v soutfadnych systémech, tak aby mohla takovy systém implementovat. Pro
implementaci si autorka zvolila C++ knihovnu OpenCV, ktera poskytuje rozsdhlou sadu nastrojti pro praci
s obrazovymi daty vcetn¢ fiducialnich znacek. Vysledny systém pro odhad polohy a orientace pak autorka
otestovala na sad¢ experimentu.

Prace obsahla pomérné dostatecné zakladni matematicky aparat potiebny k realizaci systému odhadu
polohy a orientace. Po formalni strdnce by se dalo autorce vytknout, Ze je znat, ze vychazela z
cizojazyénych zdroji a nékdy neni pouzita Ceska terminologie piesnd. Po obsahové strance je pak nutné
vytknout, Ze 1 kdyZ hlavnim cilem byla lokalizace polohy a orientace fiducidlnich znacek v prostoru, tj. v
lokalnim soufadném ramci, tak je tomuto tématu explicitné vénovana jen jedna Cast experimentéalnich
testd. Co se tyCe oveétovacich testlh samotnych, tak bylo asi zbyte¢né je oddélovat do dvou ¢asti, protoze se
v podstaté jedna o tentyz experiment jen s jinym typem vyhodnoceni/ptepoctu vysledkl. Dale pak je u
vysledkl zardzejici disproporce mezi vysledky v ¢asti 6.3 a 6.4. V ¢asti 6.3, kde autorka testuje spravnost
odhadu vzdalenosti od kamery (zde ovSem chybné oznacované jako poloha v soufadném systému kamery)
vychézi vysledky experimentu relativné velmi pfesné. Nicméné pro stejnou konfiguraci experimentu, pak
urceni polohy v lokalnim soufadném systému vykazuje zna¢nou relativni i absolutni neptesnost. To miize
byt zptisobeno Spatnym urcenim transformacni matice.

Dotazy
1) Mezi obrazky 6.8 a 6.11 je rozpor v orientaci soufadného systému fiducialni znacky. Ktery z téchto
soufadnych systému je tedy spravné orientovan a jaky by pifipadnd oprava méla vliv na vysledky?
2) Z obrazku 6.11 by bylo mozné usuzovat, ze osa z souradného systému kamery miii pfimo na fiducialni
znacku, coZ obecné neni pravda. Pokud by se takovy ptedpoklad pouzil, tak by urcité doslo k uréeni Spatné
polohy v lokalnim ramci. Toto mize byt jeden zdroji podezielych vysledkl v eexperimentech v ¢asti 6.4.
Jaky je spravny obecny vztah mezi soufadnymi ramci a jak je konkrétné urcena transformacni matice pro



ptepocet polohy fiducidlni znacky ze souradného systému kamery do lokalniho soutadného systému.
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