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Cilem diplomové prace bylo navrhnout algoritmus pro detekci automobilli ve videu zaloZeny na
hluboké konvolucni siti a u kazdého automobilu odhadnout 3D, bounding box“, ktery umozni
odhadnout vzdalenost a orientaci automobildl. Reseni je uréeno pro autonomni automobil, &mz
je definovana mnozina uhld pohledu, pro které ma metoda pracovat.

Zadani je ndrocné, protoze se jedna o otevieny problém, ktery vyZaduje od studenta navrhnout
inovativni feSeni ulohy. Metoda, kterou diplomant vyvinul, vhodné kombinuje prvky, které se
objevily v nékolika obecnych detekénich sitich. Presnost vyvinuté metody je srovnatelna s
publikovanymi state-of-the-art metodami a jeji rychlost je blizka redlnému casu. Dosazené
vysledky demonstruje impresivni video ptilozené k praci.

Libor Novak pracoval na problému s Usilim a samostatné. Pritom dokdzal rozpoznat, kdy
potfebuje konzultaci, na kterou byl vidy dobfe pfipraven.

Prace je psana velmi kvalitni angli¢tinou, je dobre strukturovdna a je Ctiva. Prace je elegantné
vysazena v LaTeXu. Pochopeni textu napomahd fada obrdzk(. Seznam literatury ma vétsi nez

obvykly rozsah a ukazuje, Ze se diplomant musel seznamit s velkym objemem literatury.

Diplomova prace splnila vSechny ¢asti zadani. Vysledek diplomova prace ma velky aplika¢ni
potencial.

Doporucuji diplomovou praci k obhajobé a navrhuji zndmku A — vyborné.
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