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Posudek diplomové prace , Autokalibrace panoramy a perspektivniho obrazu”, autorka
Valéria Sventova

Prace se zabyva implementaci algoritmu pro odhad konfigurace jedné panoramatické a jedné
perspektivni kamery z korespondenci ve snimcich. Predpoklada se znalost korespondence 15
— 17 dvojic bodi, vzdy jeden bod z panoramatické a jeden z perspektivni kamery. Pokud je
dvojic bodi méné nez 17, dopliuji se soustavy rovnic identitami odvozenymi z vlastnosti
obou kamer. Odolnost vyvinutého algoritmu vié¢i Sumu je poté testovana na umélych datech.

Cile prace pokladam za splnéné, pfesto mam né&kolik pfipominek. Uvital bych, kdyby pro
Ctenare, ktefi nejsou specialisty na jiné nez perspektivni kamery, byl problém zasazen do
sirsiho kontextu. Napf. v kapitole 2.3.1 by bylo vhodné vysvétlit, k ¢emu je dobré, kdyz se pri
konstrukci panoramatické kamery vybira jiny nez stiedovy sloupec a thel gama je tedy
nenulovy. Souéasti prace nejsou experimenty na realnych datech, takZe si Ctenaf nemuze
udélat nazor ani znich. Dalsi poznamka se tyka experimentalni Casti, ¢tenaf je zahlcen
mnozstvim grafl se spoustou kiivek, jejichZ pribéh je ¢asto tézké interpretovat. Myslim si, Ze
v tomto piipadé by méné bylo vice, bylo by Iépe na nekolika malo grafech ukazat typické
chovani algoritmu. Posledni pfipominka se tyka pfilozeného CD. Pokus o spusténi
experimentu skoné¢il hlaSenim o nedefinovanych prveich jazyka (konkrétné syms a:.
Q17rec_er vec, Ql7rec_mat).

Pres uvedené nedostatky povazuji praci za kvalitni a navrhuji hodnoceni vyborné.
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