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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani priimérné narocné
Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prdce.
Vlozte komentafr.

Splnéni zadani Zvolte polozku.

Posudte, zda predloZend zdveérecna prdce splriuje zadani. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spIinéno, pokuste se posoudit zdvazZnost, dopady a
pripadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Vlozte komentafr.

Zvoleny postup FeSeni vynikajici
Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody resent.
Vlozte komentafr.

Odborna uroven A - vyborné
Posudte uroven odbornosti zavérec¢né prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace C - dobfe

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

Obr. 3.5 a 4.2 vyznamné pfispivaji k pochopeni algoritmu. Uvod a SOTA dobfe ¢itelné, kapitola 3.1 a 3.2 byla pro mne
tézko cCitelna. Co se mysli ,,independent measurements by various sensors” - dva po sobé jdouci scany LIDARu?, dva
prajezdy v jiném Case s jednim LiDARem? Nebo jeden prijezd flizujici mapu z RGB, radaru a LiDARuU?

Rovnice (3.2) — vypada to, Ze znak emptyset ma zahrnovat i ptipad {F,0}, ma smysl scitat v rovnici (3.3) pres oba tyto
prvky?

Rovnice (3.3) a (3.4)— nemélo byt B(A) misto m(A)?

Str. 7 neni jasné jak souvisi alfa a beta s Bmiss a Bhit.

Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskavdni a vyuzivani studijnich materidld k feseni zdvérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.

Vlozte komentafr.

Dalsi komentare a hodnoceni
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Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledk( zdvérecné prdce, napr. k urovni teoretickych vysledkd, nebo k drovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplGm, experimentdlni zrucnosti apod.
Vlozte komentar (nepovinné hodnoceni).

11l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

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

Zajimavé téma, ukazujici praktické vysledky pfi vytvareni obecnych 3D voxelovych map, které rozliSujici statické a
dynamické voxely. Prace ma Siroky aplikacni zabér, pokud bych resil konkrétni Glohu (napf. detekce aut a jejich
pohybu) bude existovat lepsi algoritmus. Motivace by mohla byt vice roboticka. Nékolik kvalitativnich
experimentl na dvou vefejné dostupnych datasetech. Text obsahuje nejasné definované symboly, ale je diky
obrazkdm pochopitelny.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dobre.

Otazky do diskuze:

(1) Neni mi pfilis jasna motivace (str.1). Pokud myslite okamzZité zmény zpUsobené pohybem ostatnich objektl tak
budete mit prekryv s 3D SceneFlow, pokud dlouhodobé zmény, tak nevidim vyuziti pro bezpecnost nebo
parkovani. Zkuste upresnit motivaci?

(2) Co zpusobilo falesné detekce dynamickych voxeld na obr 5.3?

(3) Obr. 5.7 - neslo by dosahnout podobnych vysledki v detekci zmén pouhym XORem mezi starou a hovou
mapou? V jakych ptipadech navrzeny algoritmus dosahne lepsich vysledkd?

Datum: 13.6.2018 Podpis:
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http://www.cvlibs.net/datasets/kitti/eval_scene_flow.php?benchmark=flow

