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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocnéjsi
Hodnoceni ndro¢nosti zaddni zdvérecné prdce.

Téma prace jde za rdmec toho, co je obsahem povinnych pfedmétl programu. Student musel nastudovat
temata navic.

Splnéni zadani splnéno s mensimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce spliiuje 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 zavaZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

PovaZuji z splnéné. Nékteré bod 4) z oficidlniho zadani povaZuji za hodné ambiciozni, s ohledem na to, Ze start
byl v podstaté z nuly. Prace pfipravila zakladni testovatelné feseni, které muze poslouZit pro zadkladni srovnani
dale rozvijenych metod.

Zvoleny postup Feseni spravny

Posudte, zda student zvolil sprdvny postup nebo metody reseni.

Fuze kamerovych i LiDARovych dat dava urcité smysl. Yolo-v8 je urcité vhodna volba pro RGB data. V LiDARvych
datech je Speed Bump zadefinovan jako cokoli, co vystupuje nad Uroven roviny silnice. To mi prijde jako
rozumné, stejné tak jako snaha vyuZzit skladani LiDARovych sken( v ¢ase pro ziskani vétsi hustoty bodu.

Odborna uroven B - velmi dobie

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

Nejsem Uplné spokojen navrhem LiDARového detektoru. Ve vzorcich, napf. (1), (2), (5) se vyskytuji magické
konstanty, jejichZ plivod neni vysvétlen. Neni také jasné proc by zvolen stavovy automat jako nastroj pro
rozhodnuti od detekci. Navic, byla tato ¢ast algoritmu vypusténa, viz str 17 a m(j dotaz dole. Neni jasné jaky
algoritmus byl pouzit pro nahradu. Detekéni algoritmus jako celek nepracuje se sebejistotou (konfidenci)
jednotlivych ¢asti. Vystupy nejsou pravdépodobnostné kombinovany, cozZ asi povaZuji za hlavni nedostatek
metody. Také neni pfilis jasné jak metodu vylepsit, kromé RGB ¢asti, v pripadé vétsSiho mnoZstvi anotovanych
dat. Tyka se predvsim LiDARové Casti a celkové fuze detekci. Experimentalnimu vyhodnoceni leccos chybi.
Postradam napf. presnéjsi infromace o pouzitém datasetu, nerozumim pojmu confidence v grafech 4.1 a 4.2,
viz také dotazy k obhajobé.

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace C - dobi'e

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zapist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.

Text prace se dobre Cte. Nejsem spokojen s matematickou notaci, je velmi neprehledna. Neoddéluje
typograficky nazvy funkci od proménnych, pouziti symbolu \times pro bézné skalarni nasobeni je velmi
neobvyklé zprvu mne opravdu zmatlo. Nékteré vzorce by bylo mozné zjednodusit pomoci pouziti skalarniho
soucinu vektor(. Notaci definovanu v tabulce 3.1 povazuji za pfekomplikovanou.
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Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuZivani studijnich materidla k feseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky rddné
odliseny od viastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace tplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Tuto ¢ast povazuji za vysoce nadpriimérnou s ohledem na to, Ze se jedna o bakalarskou praci. Opravdu pékné
zpracované, relevantni publikace vcetné kritického diskuse popisujici zakladni vlastnosti odkazovanych metod.

Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k urovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlini zrucnosti apod.
Za hlavni silnou stranku prace povazuji dosazeni testovatelného prototypu celkové feseni. Vyhrady mam

k vlastnimu algoritmu viz komentare vyse.

IIl. 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 zdavérecné prdce pred komisi.

Student bezpochyby prokazal schopnost samostatné odborné prace. Ocenuji dotazeni prace do testovatelného
prototypu. Urcité vyhrady mam k pouZzitému algoritmu, nicméné rozumim tomu, Ze prace pfipravila urcité
zakladni feseni na ktera budou dalsi navazovat a srovnavat.

Otazky k obhajobé:

1. Jaky byl diivod zvolit stavovy automat a ne napr. Bayesovska aktualizace? Pokud chapu dobre, prechody
mezi stavy zavisi na prekonani urcitého prahu. Sebe-jistota (confidence) detektoru neni brana v potaz

2. Pfidetekci se posuzuje kazda burika v Bird’s eye pohledu zvlast. Zpomalovaci prah ma dost ¢asto néjakou
strukturu pres celou $ifi vozovky. Proc nebyla tato struktura vzata v potaz?

3. Nastrané 17 se piSe, Ze po prvnim testovani byl stavovy automat nahrazen jinym algoritmem. Jakym?

4. U LiDAR detektoru jsem nenasel pfesnou definici outlieru. Intuitivné chapu, ale presto bych rad vidél
presnou vypocetni definici.

5. Coznamena presné confidence v grafech na obr. 4.1 a 4.2? Obvykle se k vyhodnoceni pouzZivaji Precision
vs Recall pribéhy.

6. Coje minéno ,The Recall values of the custom YOLOv8 model are highly affected by the unsuitably
chosen validation dataset.”? Viz str. 29.

PfedloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobfte.

Datum: 14.6.2023 Podpis:
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