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K posouzeni mi byla predloZena prace vySe uvedeného nazvu a autora. Prace ma 112 cislovanych
stran a Cleni se do osmi kapitol (1. Introduction, 2. Related Work, 3. Practical Application, 4.
Background, 5. Multisensor Front-End, 6. Multisensor 3D Reconstruction Back-End, 7.
Experiments and Evalution, 8. Conclusion).

Jadrem prace je realizace softwarového dila (¢i metodiky) umoziujiciho 3D rekonstrukci, a to
z raznych sensori (obvykla kamera, sféricka kamera, mrac¢na bodii porizena lidarovym skenerem).
Jadro prace je tvoreno kapitolami 5 (Multisensor Front-End), 6 (Multisensor 3D Reconstruction
Back-End) a 7 (Experiments and Evalution). Ukolem ¢asti nazyvané autorem Multisensor Front-
End je pfedzpracovani dat, nalezeni klicovych bodi a deskriptord a odtud pak i nalezeni vzajemné
polohy (odhad vzdjemné polohy) mezi dvojicemi sensorti. Ukolem &asti nazyvané Back-End je
zpresnéni vzajemné polohy vSech sensorti prostiednictvim globalni optimalizace. Vétsi pozornost je
v kapitole 5 vénovana zejména volbé deskriptorti pro pripad dvojice sférickych kamer a pro pripad
sféricka versus planarni kamera. Varianta s lidarem (c-lidarem) pofizenymi mracny bodd je zminéna
do znac¢né miry jen teoreticky. Globalni optimalizace v kapitole 6 se do znacné miry opira o vyuZiti
produktu SLAM++ (pan disertant je ziejmé spoluautorem tohoto produktu) a o nékteré jeho
inovativni vlastnosti (napf efektivni reprezentace Fidkych matic, inkrementalni pristup k
Choleského faktorizaci). V kapitolach 1 azZ 4 je priméfené prezentovan kontext, v némz se pan
disertant hodla pohybovat. Kapitola 7 prezentuje experimenty.

Celkové lze Fici, Ze téma disertace je aktualni a narocné a otevira dostatek prostoru pro
teoretickd TteSeni, jakoZ i pro experimenty a tfeba i pro vytvareni rozsahlejSich dél nebo
sofistikovanych postupti. Vytvorenim dila uvedeného v nazvu prace pan autor prokazal, Ze se do
uvedeného prostfedi dostacné “ponofil” tak, Ze je schopen produkovat vysledky jak praktické tak
zfejmé i teoretické povahy. K praci mam ovSem i nékteré pripominky, které uvadim dale.

Moji prvni pfipominkou je, Ze v praci je snad aZ priliS akcentovano vytvoreni pravé jen
“frameworku”. Autoriv pragmaticky prakticky pristup (k némuz byl zfejmé doveden §iti problému)
by bylo pékné kombinovat alesponl s dil¢imi vysledky teoretickymi. Ty jsem v praci ponékud
postradal (pominu-li v tuto chvili ¢ast zminujici nékteré dimyslné pristupy vyuZité v systému
SLAM++, k ¢emuzZ se jeSté dale vyjadiim).

Z textu prace mi nevyplynulo, zda je “framework” z nazvu prace dostupny ve formé néjaké
ucelené knihovny, jak bych v pripadé prace takto pojaté ocekaval (tfeba podobné jako SLAM++,
mozZna jako nadstavba SLAM++). Text kapitoly 6.2, domnivam se, odpovéd na tuto otazku
neposkytuje a spiSe ponechava prostor pro fantazii; podobné ani véty v zavéru prace (napt. hned
prvni véta). Prosim pana autora prace, aby se k tomuto vyjadril béhem obhajoby. (Pfipoustim, Ze si
nejsem jist, zda je termin “framework” minén spiSe jen metodologicky, nebo zda bylo cilem
vytvorit i odpovidajici uceleny softwarovy produkt.)

Autor prace se mohl (a mél) vice vymezit vii¢i podobnym existujicim systémim. V tomto
ohledu lze kladné hodnotit porovnani se sytémem CapturingReality v kapitole 7. Nicnéné i v tomto
pripadé mohl byt pohled hlubsi. Existuje vice podobnych systémi? Jaké jsou jejich vlastnosti?
Absence kterych vlastnosti ¢i nedostatecnost kterych vykonovych parametri byla motivaci pro
vytvareni systému vlastniho? Vysledek porovnani s CapturingReality mohl byt komentovan
podrobnéji. Je o néco vétsi presnost nového “frameworku” (tabulka 11) skutecné zptisobena jen
riznym poctem iteraci (a jinak jsou metody shodné/srovnatelné)? S urcitou nedtivérou pohlizim na



tvrzeni, Ze testy se zaSumélymi daty nebylo moZné provést (str. 87). NezaSuméla data bylo mozné
nacist, ale zaSuméla nikoli?

V kapitole pojednavajici o tzv. “back-endu” se autor prace do znacné miry opira o pouZiti
systému SLAM++. V préaci jsou zminiovana také néktera teoreticka vylepSeni, ktera jsou v systému
vyuZita. Zde poznamenavam, Ze jsem byl pfed neddavnem oponentem prace pana Lukase Poloka,
pfiCemZ mi z textu prace, jakoZ i z pribéhu obhajoby vyplynulo, Ze pravé on byl nejspiSe do znacné
miry rozhodujici silou pfi realizaci systému SLAM++, jakoZ i pfi feSeni teoretickych a technickych
podrobnosti (byt samoziejmé se spoluautory). Pan disertant by proto mél béhem obhajoby
podrobnéji objasnit vyznam systému SLAM++ pro feSeni popisované v predloZené praci, jakoz i
jeho podil na vytvoreni systému SLAM++, a to zejména v cCastech, které jsou pro predkladanou
praci rozhodujici.

Nejsem si jist, zda spravné chapu nakladani s c-lidarovymi daty (str. 85). Jsou skutecné
prevedena na sférické obrazy a SIFT je pocitan na téchto obrazech? (Neni tedy pouZito Zadného ze
specifickych deskriptort pro mracna bodi?)

Prace je napsana anglicky s péknou formalni tpravou. Jazykovych prohreskii jsem zahlédl
minimalné (pokud ja mohu posoudit). Text prace je dobfe srozumitelny a poskytuje soucasné i
dobry vSeobecny prehled o oblasti, v niZ se pan autor pohyboval.

V databazi SCOPUS jsem pro pana autora nalezl 6 publikacnich poloZek, povétSinou ¢lanki z
konferenci. Ve dvou pripadech byl pan disertant prvnim autorem. Tento pocet je sice spiSe mensi,
ale predpokladam, Ze pan disertant byl platnym clenem autorskych kolektivii i u ostatnich ¢lankad,
jak zajisté u obhajoby uptesni. Z hlediska predloZené disertacni prace lze za zejména vyznamny
povazovat ¢lanek “Fast and accurate refinement method for 3D reconstruction from stereo spherical
images”, kde je pan disertant prvnim autorem. Celkové lze ovSem fici, Ze mySlenka “frameworku”
byla publikac¢né prezentovana spiSe méné.

Zavér: PredloZena prace prokazuje, Ze se pan uchazec velmi podrobné seznamil s naro¢nou oblasti
3D rekonstrukce s vyuzZitim sensor rizné konstrukce. Po peclivém zvaZeni vSech okolnosti (a
soucasné také s védomim, Ze mé vySe uvedené pripominky nejsou zanedbatelné) doporucuji prdci k
obhajobé. Béhem obhajoby ovSem ocekavam kvalifikovanou diskusi ke vznesenym pfipominkam a
otazkam.
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