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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI{

Zadani primeérné narocné

Zadani jsem z pocatku hodnotil jako lehdi, jelikoZ spociva ve zprovoznéni jiz implementovanych algoritm0 na vlastnich
datech ze simulac¢niho prostredi a také z redlného letu helikoptéry a jejich vyhodnoceni. Nicméné béhem studentovy prace
na projektu se zacaly objevovat problémy s nekompatibilitou vstupnich dat s hodnocenymi algoritmy a dale rozdilné vystupy
algoritm, které znesnadnily jejich porovnani. Proto zpétné hodnotim zadani jako primérné narocné.

SplInéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Idealné bych si predstavoval detailnéjsi a rigor6zné;jsi vyhodnoceni porovnavanych algoritm( s lepsi prezentaci vysledkd,
nicméné vsechny body zadani byly splnény. Oproti zadani byl navic vyhodnocen vliv optimalizace hladkosti na presnost
jednoho z algoritm a vliv pouZitého detektoru vyznacnych bod( u algoritmu druhého.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace E - dostatecné

U studenta byla patrna Spatna ¢asova organizace, coZ se projevovalo dohanénim prace na posledni chvili a naslednym
prodlouZenim prace o rok. Pravidelné konzultace nebyly pfilis prinosné, jelikoz mezi nimi prace moc nepokrocila. Po
prechodu na ad-hoc konzultace dochazelo mezi konzultacemi nékdy i k nékolikamési¢nim pauzam a prace tak postradala
potfebnou kontinuitu.

Odborna udroven C - dobre

Student provedl reSersi metod pro rekonstrukci scén z monokularni kamery a dalSich souvisejicich témat, které ve své praci
sumarizuje. Dale nasbiral data z letu dronu prostfedim, které naskenoval pfesnou pozemni stanici pro vyhodnoceni
srovnavanych metod na redlnych datech. Kvalitativni i kvantitativni vyhodnoceni vysledkd neni prilis detailni, popis
kvaternionu je zavadéjici a u MME metriky jsou v tabulkach vyznaceny nejhorsi hodnoty misto nejlepsich, nicméné v
kontextu bakalarské prace hodnotim odbornou droven jako dobrou.

Formalni a jazykova udroven, rozsah prace C - dobre

Formalni zapisy nejsou zaclenény do vét. V textu jsou zvyraznény tuc¢né matice, vektory i skalary, v rovnicich tu¢né
zvyraznéni chybi. Rozsah prace je adekvatni feSené problematice, z typografického a jazykového hlediska je prace vesmés
dobra. Text by potfeboval dalsi iteraci korekci, jelikoZ obsahuje kostrbaté nebo nedokoncené véty, zdvojena slova, preklepy i
gramatické chyby, ale jejich pocet nebrani pochopeni textu.

Vybér zdrojti, korektnost citaci D - uspokojivé

Soucasti prace je reserse metod pro rekonstrukci 3D scén a proto hodnotim pozitivné vétsi pocet citovanych zdrojl. Sekce
6.1.2 definujici metriku MME je pfevzata z bakalarské prace [42] pouze s pozménénymi slovy bez naleZitého odliseni pomoci
citace zdroje. To spolecné s vyznacenim nejhorsich hodnot MME misto nejlepsich ptsobi velmi neprofesionalné a chtél bych
pred timto pristupem do budoucna studenta dlrazné varovat.
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I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

Celkova kvalita odevzdané bakalarské prace trpi tim, Ze byla dokoncéena na posledni chvili, i pres to, Ze bylo téma
zpracovavané 2 roky. Nezbyl tak ¢as na potrebné korekce a detailni vyhodnoceni porovnavanych algoritm.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikacnim stupném D - uspokojivé.

Datum: 30.5.2023 Podpis:
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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné naroéné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Obtiznost zadani je pro bakalarskou praci primérend. Hlavnim ukolem studenta bylo seznamit se s metodami pro 3D
rekonstrukci scény pomoci monokularni kamery a otestovat vybrané metody v simulovanych i redlnych podminkach.
Prakticka ¢ast prace zahrnovala zejména vyuZiti jiz existujicich softwarovych nastrojl a jejich integraci do funkéniho celku
pro otestovani jednotlivych metod.

Splnéni zadani splnéno s vétsimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

V prvnim bodé zadani, kde bylo hlavnim Ukolem studenta seznamit se s tlohou 3D rekonstrukce z monokularni kamery a
prostudovat soucasna reseni, se student zaméfil pouze na systémy FLaME a Kimera odkazované jako priklady v

samotném zadani a zbyla reseni spiSe opomiji. Zejména u ulohy Structure from Motion prakticky chybi zminéni dalSich
soucasnych systém( a tim padem i zdlvodnéni, proc¢ byly pro experimenty vybrany jiz uvedené systémy. Néktera dalsi
feSeni jsou zminéna alespon pro Ulohu SLAM a vizualni odometrie, které ale primdrné neslouZi k tvorbé 3D modelu
prostiedi. Zbylé body zadani, jejichZz ukolem bylo samotné otestovani zvolenych metod, prace splfiuje.

Zvoleny postup FeSeni Castecné vhodny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.

soucasnych systém( a zdivodnén vybér systémd FLaME a Kimera.

Pro otestovani metod byly zvoleny dvé metriky —,,mean distance to reference” a ,,mean map entropy“. U druhé jiz
sloZitéjsi metriky vsak v praci chybi podrobnéjsi zdGivodnéni zvoleného postupu a diskuse hodnot ziskanych pfi
experimentech. Prace tak spiSe jen prebira postup jiz pouZity v jiné bakalarské praci.

Pro experimentélni ovéreni na datasetu EuRoC, v simulatoru i na priletu realného dronu, byla nejprve ziskdana mracéna
bodU ze zvolenych systému pro 3D rekonstrukci, kterd byla nasledné porovnana vici referenénimu mraénu bod(. Kromé
zméreni pfesnosti rekonstrukce podle zvolenych metrik byla data rovnéZ vizualizovdna ve 3D grafech.

Takto zvoleny postup pro prvotni experimenty je validni a prace ovéfila schopnost obou systém provadét 3D rekonstrukci
z monokularni kamery. Pro mozZnost nasazeni v redlnych aplikacich vSak chybi podrobné;jsi zhodnoceni dosazenych
presnosti a nastinéni moznosti vyfiltrovani chybné zrekonstruovanych bodd, které obsahuji vystupy z obou testovanych
metod.

Odborna udroven D - uspokojivé

Posudte uroveri odbornosti zavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Obecnym nedostatkem prace je, Ze jednotliva témata jsou popisovana spiSe povrchné a pro s problematikou
neseznameného Ctendre jsou obtizné pochopitelnd. Nejvice je to patrné ve treti kapitole vysvétlujici zakladni principy a
pojmy. Vzhledem k tomu, Ze prace je postavena na testovani jiz existujicich systému, bylo by vhodnéjsi rozsah témat zuzit
a podrobnéji popsat ta, ktera se prace pfimo tykaji. Naptiklad je nadbytecna kapitola ,,Feature Tracking”, ve které se
Ctenar nedozvida nic nového, a naopak lepsi popis by si zaslouZila kapitola vénujici se kalibraci kamery a pouZitému
modelu pro kameru typu rybi oko.
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Zvolené postupy a nastroje pro vypracovani praktické ¢asti prace byly zvoleny spravné. Ziskané vystupy by vSak mély byt
podrobné&ji zhodnoceny a diskutovany viici podminkam experimentd, jejichZz podrobnéjsi popis v praci taktéz spise chybi.
Neni zde uvadéné naptiklad pouzivané rozliseni kamery, které ma zasadni vliv na presnost rekonstrukce. Déle by u
experimentl provadénych na sekvencich z EuRoC datasetu mélo byt uvedeno, jaky byl rozdil mezi jednotlivymi sekvencemi
(mistnostmi) EuRoC datasetu a jaka je pravdépodobna pficina rozdilnych vysledk(. Prace takto pouze predklada namérend
data bez hlubsiho kontextu.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobfe

Posudte spravnost pouZivdni formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Po jazykové strance je prace napsdna srozumitelnou angli¢tinou bez vyraznéjsich pravopisnych chyb. Rozsah prace 37 stran
je taktéz pro bakalafskou praci dostatecny.

Pro lepsi navaznost kapitol by bylo vhodnéjsi prohodit kapitoly 2 a 3 popisujici aktudlni stav problematiky a teoretické
zaklady. Jinak je struktura prace zvolenda vhodné.

Drobnym nedostatkem grafli zobrazujicich rekonstruovana mrac¢na bodu jsou chybéjici popisky s méfitkem os, které by
daly c¢tenati lepsi predstavu o rozsahu provedenych experimenta.

Vybér zdrojli, korektnost citaci D - uspokojivé

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivani studijnich materidl( k feseni zaverecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledki a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Zvolené zdroje jsou citovany korektné. V nékterych ¢astech popisujicich teoretickou ¢ast vsak chybi uvedeni zdroje, ze
kterého student informaci Cerpal — napf. kapitoly 3.7 a 3.8 nebo 6.1.2. U obrazk( 3.6, 4.2 a 4.3 jsou prohozené reference
na systémy FLaME a Kimera. Dale, jak bylo vytknuto v predchozich ¢astech, v praci chybi podrobnéjsi studie dalSich
systému pro 3D rekonstrukci.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledku, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupum, experimentdlni zruc¢nosti apod.

K préci jsou pfiloZzeny také pouzivané skripty pro jednotlivé experimenty. Prace vSak postrada podrobnéjsi popis
jednotlivych souborl pfilohy nebo priloZzeni dokumentace, coZ by usnadnilo jejich pfipadné dalsi vyu?Ziti.

I1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pripadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdverecné prdce pred komisi.

Prace popisuje zejména experimentalni ovéreni zvolenych metod pro 3D rekonstrukci scény. Kladné hodnotim
vypracovani praktické ¢asti s vyuZitim vhodné zvolenych nastrojd. Vyraznym nedostatkem ovsem je opomenuti
ostatnich reseni kromé dvou systéml citovanych jiz v zadani prace a nedostatecné zdlvodnéni jejich vybéru. Dale
kvalitu prace sniZzuje nedostatecné vysvétleni témat v teoretické ¢asti prace. V zavéru pak chybi lepsi diskuse

dosaZzenych vysledkd, co mohlo zapficinit rozdilné vysledky jednotlivych metod nebo nakolik jsou dosazené
vysledky pouZitelné pro praktické aplikace zminéné v Uvodu prace.

Otdzky:

1. Existuji néjaké dalsi Structure-from-Motion systémy urcené pro UAV nez pouzité systémy FLaME a
Kimera?

2. Nakolik je moZné vyuziti testovanych systémi v realnych aplikacich vzhledem k velkému mnozZstvi chybné
zrekonstruovanych bodi nebo neuplnosti rekonstrukce nékterych objekt(?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném D - uspokojivé.

Datum: 2.6.2023 Podpis:
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