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Formalni a jazykova uroven prace
Prace je dobfe ¢itelna, obsahuje dostate¢né mnozstvi podpiirnych obrazkii a schémat napomahajicich

pochopeni problému. Autor se vyhyba formalnéjsimu popisu pomoci vzorcii a algoritmti. Velmi by to pomohlo
¢tenafi v rozlusténi mnohoznacnosti slovniho popisu postupd.

Struktura a ¢lenéni prace

Prace je dobte ¢lenéna a pouziva standardni strukturu technicky psanych ¢lankd.

Prehled dostupné literatury a relevantnich zdroju

Prace cituje nekolik zakladnich metod augmentace point cloudu (rotace, translace, Sum, ...). Nicméné chybi
diskuze pokrocilejSich metod, naptiklad pouziti generativnich neuronovych siti [1, 2].

[1] Chun-Liang Li, Manzil Zaheer, Yang Zhang, Barnabas Pdczos, Ruslan Salakhutdinov: Point Cloud GAN,
ICLR 2019
https://chunliangli.github.io/docs/19iclrPCGAN.pdf

[2] Ahmad El Sallab, Ibrahim Sobh, Mohamed Zahran, Nader Essam: LiDAR Sensor modeling and Data
augmentation with GANs for Autonomous driving, CoRR 2019
https://arxiv.org/pdf/1905.07290.pdf

Zpusob FeSeni a tvardi zpracovani

Nové navrzené metody augmentace datasetu povazuji za zajimavé a relevantni ke studované tématice a povaze
dat.

Pti informované augmentaci napf. pomoci vloZeni vozidla do scény tuto scénu nenahradite, ale zkopirujete a
do kopie vlozite novy vzorek. Pivodni scéna a jeji pivodni statické i dynamické objekty jsou zkopirovany
(kromé¢ prekryvil zpisobenych vlozenymi objekty).

Pti simulaci pohybu jsou odmazany pohybujici se objekty a opét piidany zpét v jiné pozici ve scéné. Pivodni
scéna je tedy v datech zdvojena, dynamické objekty jsou piekresleny, nicmén¢ statické objekty jsou také
zdvojeny. Pokud tomu rozumim spravng, tak vzdy augmentujete vSechny scény a zdvojite tak témét vSechny


https://chunliangli.github.io/docs/19iclrPCGAN.pdf
https://arxiv.org/pdf/1905.07290.pdf

objekty a tedy nedojde k vyrazné zméné distribuce ostatnich tfid (jinych nez augmentovanych). Jak vysvétlite
napiiklad vysledky v tabulkéach 4.11 (baseline), kde je vysledek pro tfidu pedestrian bez augmentace Recall
0.365 Precision 0.295 a IoU 0.194 a tabulkou 4.12 ukazujici vysledky po augmentaci vlozenim pouze vozidel
do scény a to paradoxné vyrazné zlepsilo vysledky na tfidé pedestrian na Recall 0.378 Precision 0.424 a loU
0.249? Jak je vidét v confusion table v tabulce 4.12, tak mis-labeling pedestriana zlepSen vii¢i vS§em ostatnim

%

Chvalim srovnani vysledkl prace se state of the art v tab 4.21 a 4.22. Autor také spravn€ uvadi primér
vysledktl z vice béht a riznych inicializaci coz zvySuje diveéryhodnost vysledka.

Rozsah realizace

Bylo provedeno velké mnozstvi mnoZstvi srovnavacich experimentl soustfedicich se na augmentaci datasetu.
AZ na drobné nejasnosti ve vysledcich (viz vySe) si myslim, Ze prace pfinasi p€kné srovnani nékolika velmi
zakladnich metod augmentace datasetu se dvéma nové navrzenymi pristupy a zasazuje své vysledky do
kontextu dalSich praci.

Splnéni zadani (splnil, spinil na ramec, nesplnil)

Zadani povazuji za splnéné.

Dotazy k obhajobé

1. Pfi simulaci pohybu ve scén¢ by mélo dojit i ke zméné pokryti objektu laserovymi méfenimi a to jak
kvuli relativni zmé&né natoCeni objektu vici senzoru, tak i vzhledem k rGzné vzdalenosti objektu od
senzoru. Tyto dva fenomény nebyly simulovany. Vzhledem k minimalnimu pohybu pfi augmentaci
translaci objektli to 1ze pochopit. Pii vloZeni objektu do riiznych hloubek by to prece jen mélo hrat
roli. Prosim o vysvétleni, jak jste to fesil a jaky je potencialni vliv na vysledky.

2. Prosim o vysvétleni zlepSeni vysledkt na tiid€ pedestrian pfi augmentaci datasetu vlozenim objektii
tiidy automobil (viz komentaf vyse).

3. Visibilitu fesite matematickou morfologii operaci “uzavieni” - to mliize vymazat objekty. Pro¢
nepouzivate napi metodu convex hull? Nebo snakes (active contour)?

4. Nevime, jestli je pocet iteraci = 150 spravnym kritériem pro zastaveni uceni v§ech modelt. Typicky je
potieba sledovat valida¢ni chybu a vybrat vhodny model k testovani podle validacni chyby a ne po
poctu ubéhnutych iteraci. Je pocet vzorkll ve small datasetu dostate¢ny k natrénovani modelu? Jak je
zajisténo, ze nedoslo k prefitovani modelu?
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