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PredloZena diplomova prace obsahuje 80 stran textu a je pfilozeno CD s textem prace a
zdrojovymi kdédy a jednim videozdznamem béhu aplikace. Seznam literatury obsahuje 35
polozZek, znichz je vétSina dostupna z Internetu. PouZité literarni prameny jsou aktudlni,
relevantni a tizce souvisi s feSenou problematikou.

Téma a cile diplomové prace a zvolené metody zpracovani

Dle jasné a srozumitelné formulovaného zadéni bylo cilem diplomové prace navrhnout a
realizovat postup a metodiku hodnoceni kvality 3D vision senzorti pouzitych k lokalizaci
slozitych objekti. Funkénost metodiky méla byt demonstrovdna na sadé predmétii z réiznych
materialt s vyuzitim nejméné tfi rtiznych 3D vision senzor(i. Diplomant mél k tomu tcelu
vytvofit aplikaci, otestovat ji a vysledky shrnout v dokumentaci popisujici pfipadovou studii.

Prace je ¢lenéna mimo uvodu a zavéru do péti hlavnich kapitol. Prvni kapitola pfinasi
strucny pfehled pouzivanych 3D skenerti s tim souvisejicich informaci. V druhé kapitole se
diplomant podrobnéji vénuje technikdm zpracovani bodového mracna a uvadi celkem étyfi
registracni algoritmy (ICP, NDT, RPM a CPD). Pro praci stéZejni je pak kapitola tieti, ktera
v souladu se zaddnim obsahuje popis dvou navrzenych principti hodnoceni skenerti. Ctvrta
kapitola je potom vénovana navrhu tfi typa objektd urcenych ke skenovani vyrobenych
z kovu, dfeva a plastu. Déle je uveden strucny popis tfi zvolenych 3D skenerti a popis
podminek a prostfedi pro skenovani. Diplomantem realizovana aplikace je predstavena
v kapitole paté. Uveden je také pfehled nastaveni potfebnych parametrt a podrobnéjsi
hodnoceni obdrzenych vysledk. V praci dosazené vysledky jsou shrnuty a okomentovany na
konci paté kapitoly (hodnoceni pouzitych senzorti — skenerti) a v zavéru.

Formalni tprava a jazykova troven diplomové prace

Po formalni a jazykové strance je predlozena diplomova prace na velmi dobré tirovni. Prace
je psana korektnim jazykem s minimem pravopisnych chyb a pieklepti. Prace je piehledna
s logickou stavbou a Ize se v ni dobfe orientovat. Vytknout 1ze netiplnost seznamu symbolii
obsahujiciho pouhé ¢tyti polozky, pfi¢emz v praci jsou pouzity desitky symbolda.

Pfipominky a dotazy

Teoretickd ¢ast a praktickd ¢ast prace jsou zpracovany relativné dostate¢né podrobné a jsou
navzdjem ve vyvaZzeném poméru. Hodnoceni dosazenych vysledkti je uvedeno v dostatecné
mife, nicméné pro prehlednost by bylo vhodné uvést jesté tabulku se souhrnem vysledk pro
jednotlivé skenery a registra¢ni algoritmy.



Zpracovani zdrojovych kédu je na dobré drovni. Jsou respektovany bézné programatorské
zvyklosti a kody jsou dostatecné prehledné.

Na diplomanta mam tyto dotazy:

= Zjakého dtivodu dochézelo k v praci popisovanému samovolnému uvoliiovani (posun
a rotace) pracovni plochy?

* Proc¢ nebylo po konzultaci s vedoucim prace vyuzito zabudované osvétleni pracovni
plochy? Jakym zptisobem by bylo mozné zajistit idealné totozné svételné podminky pfi
opakovaném skenovani (a pro rtizné skenery)?

= Jaké je dalsi vyuziti realizované aplikace? Planuje autor resp. jiny feSitel na toto téma
v budoucnu navazat?

Zavérecéné hodnoceni

Diplomant v praci prokazal, Ze zvladl navrhnout a s vyuZitim k tomu vytvorené aplikace
demonstrovat funkénost metodiky pro hodnoceni 3D vision senzort. Vysledky diplomové
prace lze vyuzit jako zdklad pro feSeni s tématem souvisejicich problémt, pfedevsim v ramci
pfip. navazujicich zavérecnych praci.

Stanovené cile prace byly splnény, praci doporucuji k obhajobé a navrhuji klasifikaci
stupném
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