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II. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani prumérné narocné
Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Zadani spocivalo v Upravé existujici metody pro odhadovani rotace a translace predmétl z obrazku (EPOS) na novy
dataset, v€etné jeho sbéru.

Spinéni zadani spInéno s vétsimi vyhradami
Posudte, zda predloZend zdavérecnd prdce splriuje zaddni. 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 zdvaznost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Student se seznamil s literaturou a se softwarem vyvinutym na pracovisti vedouciho (EPOS). Adaptace na nové
netexturované objekty se vSak nepodafrila. Neni jasné, zda byl nedostatecny nové vytvoreny dataset nebo Upravy hluboké
sité EPOS.

Zvoleny postup Feseni Castecné vhodny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Prace je spie popisem problémi, se kterymi se student ¢asto nelspésné potykal, a postup reSeni neplsobi systematicky a
ani neni pfesné z prace patrny. Sbhér skuteéného i syntetického datasetu byl patrné nedostatecny. Stejné tak se student
potykal s nastavenim upravené sité EPOS.

Odborna uroven E - dostatecné

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

Vysledny dokument je spiSe pfibéhem, ,jak jsem se snaZil instalovat a ladit hlubokou sit a neslo mi to“ nez technickou
zpravou. Prace neobsahuje Zadné vysledky, pouze slovni nastin nékolika experimentd a konstatovani, Ze ,,nefungovaly”.
Chybi systematicka analyza moznych pficin.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace E - dostatecné

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zdpist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Jazykova uroven neni dobra. | Cesky abstrakt je Spatné naformatovany a student svou praci popisuje v budoucim case.
Anglictina se Spatné ¢te, obsahuje mnoho chyb a neformalnich vyraz( (napf. ,messes up”; ,| have nowhere

close to that amount of performance available”). PouZitd metoda neni popsana matematicky a jediné uzite¢né schématko
je Fig. 4.3. Alespon chybové funkce (2.1) bylo mozZné zavést vzorci ¢i odkazy na literaturu. Dale prace pouZiva zkratky, které
nejsou zavedené (napr. PnP, RF cables, BOP).

Vybér zdrojt, korektnost citaci F - nedostatecné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivdni studijnich materiali k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky radné
odliseny od viastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s citacnimi zvyklostmi a normami.
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Préace cituje 45 relevantnich pramend.

V popisu stavu poznani v oboru a software EPOS si autor bohuzel vypomohl kratsimi fragmenty cizich text(, aniz by je
citoval. Prohresek je markantni, protoze jazykova Uroven zminénych pasazi kontrastuje se zbytkem prace. Konkrétni
priklady:

Odstavec 1.1, Non-learning-based approach” si plijcuje fragmenty z prace Hodan, T., Barath, D., & Matas, J. (2020). Epos:
Estimating 6d pose of objects with symmetries. In Proceedings of the IEEE/CVF conference on computer vision and pattern
recognition (pp. 11703-11712).

,The first practical approaches were relying on local image features [41, 9] or template matching [5], and assumed a
grayscale or RGB input image.”

»A common approach to the problem is to establish a set of 2D-3D correspondences between the input image and the
object model and robustly estimate the pose by the PnP-RANSAC algorithm [14, 36]. Traditional methods [9] establish the
correspondences using local image features, such as SIFT [41], and have demonstrated robustness against occlusion and
clutter in the case of objects with distinct and non-repeatable shape or texture.”

Odstavec 2.1 Error functions pouZiva text z https://bop.felk.cvut.cz/challenges/bop-challenge-2020/, aniz by jej
citoval.

,MSSD is suitable for robotic grasping and MSPD for augmented reality applications. However, because both
are calculated over the entire model surface, misalignments of invisible parts are penalized. This may not be
desirable for applications such as robotic manipulation with suction cups where only the alignment of the
visible part is relevant. VSD is calculated only over the visible object part.”

Dalsi komentafe a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napf. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystuplm, experimentdlini zru¢nosti apod.
Vlozte komentar (nepovinné hodnoceni).

1. 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 zdvérecné prdce pred komisi.

Prace se tézko hodnoti, protoZze neobsahuje presny popis pouZitych metod a Zadné vysledky a analyzy. Ani kéd,
ktery autor vyvinul, neni pfiloZzen v KOSu ani jinde dostupny.

Autor se potykal se sbérem datasetu i s instalaci a konfiguraci EPOS. | vzhledem k tomu, Ze odevzdani prace bylo
posunuté o 3 mésice se nabizi otazka, pro¢ nenasbiral data automaticky pomoci robotického ramena (bod 4
zadani) nebo proc¢ nezkusil software CosyPose, ktery je aktudlné nejlepsi a podle toho, jak o ném autor pise, by
mohl byt jednodussi na nakonfigurovani.

Otdzky:
1) Umite odhadnout, popf. ukazat, do jaké miry je problém v pfedmétech jako takovych, v nedostatecném
datasetu, ¢i v nastaveni EPOS?
2) Jak by bylo mozné problém zjednodusit, abyste ziskal alespon néjaké vysledky?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném E - dostatecné.

Datum: 24.8.2021 Podpis:
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