Posudek zavérecné prace Pavla Zednika

oponent: Karel Zimmermann

Problém detekce objektu v RGB-D datech je prfedmétem mnoha ¢ldanku na
spickovych konferencich (ICCV, ECCV, CVPR) a m4 mnoho praktickych up-
latnéni od virtualni reality az po navigaci robotu. Pavel Zednik popisuje mnoho
soucasnych metod a vysvétluje jejich rozdily (kapitola 3). Naimplementovand
metoda, kterd vychdzi z clanku [1] jak bylo doporuceno skolitelem, je prehledné
popséna v kapitolach 4,5 a implementacni detaily jsou v kapitole 6. Ruzné vari-
anty vysledné implementace jsou otestovdny na vefejnych datasetech (Mian a
Hinterstoisser) a porovnény s (i) vysledky prace [1] a (ii) vysledky komeréni
implementace MVTec (kapitola 7).

Pavel Zednik splnil zadani diplomové priace ve vSech bodech, a presto ze
nedosdhl vysledku srovnatelnych s (i) a (ii), povazuji odvedenou experimentaln{
préaci i napsany text za nadprumeérny. Zvlasté pozitivné hodnotim rozsdhle ex-
perimentalni vyhodnoceni, které prokazuji hluboké porozumnéni dané tématice.
Praci hodnotim znamkou A - vyborné.

Literatura:

[1] Bertram Drost, Markus Ulrich, Nassir Navab, and Slobodan Ilic. Model
globally, match locally: Efficient and robust 3d object recognition, CVPR, pages
998-1005. 2010.

Otazky do diskuze:

1. Jak roste vypocetni a pamétova slozitost vageho algoritmu s poé¢tem riiznych
objektu? Slo by metodu vylepsit aby dokézala detekovat desitky ruznych
objektu v rozumném case?

2. Pro¢ vase implementace nedosdhla vysledku uvedenych v [1]?



