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Předložená práce se zabývá agregaćı 3D bodových dat ze senzor̊u na jedoućım vozidle do vhodné
reprezentace scénu a využit́ım této reprezentace pro detekci změn ve scéně při opakovaných
pr̊ujezdech. Téma je motivováno oblast́ı autonomńıho ř́ızeńı. Detekce změněných část́ı scény
umožńı efektivńı segmentaci scény, a to i na objekty, jejichž velikost je na hranici prostorového
rozlǐseńı senzor̊u.

Student na tématu pracoval pr̊uběžně. Na konzultace docházel o něco méně často, než bych
považoval za optimálńı, na rychlost postupu práce to nicméně negativńı dopad nemělo, stu-
dent prokázal velkou mı́ru samostatnosti a kreativity při práci. Celkově jeho př́ıstup k řešeńı
hodnot́ım jako svědomitý.

Student prostudoval stav problematiky (nad rámec doporučených zdroj̊u), zvolil př́ıstup k řešeńı,
který ve své práci rozvinul. Navržené metody agregace dat a detekce změn implementoval (za
použit́ı vhodných elementárńıch knihoven) částečně v prostřed́ı Matlab a částečně v jazyce
C++. Práce dokumentuje též experimentálńı ověřeńı na veřejně dostupných datech. Kromě
doporučené datové množiny KITTI student nalezl a použil též množinu NCLT, která se ukázala
jako vhodněǰśı k testováńı změn.

Po technické stránce nemám k práci připomı́nek, textu bych nicméně vytkl mı́sty ńızkou sro-
zumitelnost výkladu a nepřehlednosti v popisu metody.

Předloženou diplomovou praćı student prokázal schopnost samostatné technické práce. Zadáńı
považuji za splněné, práci proto doporučuji k obhajobě a navrhuji hodnotit klasifikačńım
stupněm B – velmi dobře.
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