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HODNOCENI KRITERIT

Zadani: narocnéjsi. Cilem prace bylo navrhnout metodu detekce ohranic¢ujicich kvadru vozi-
del pro aplikace autonomniho fizeni, a to za pouziti hlubokych neuronovych siti (DNN), véetné
otestovani na redlnych datech.

Splnéni zadani: splnéno. Student splnil vSechny pozadované body zadani.

Zvoleny postup FeSeni: spravny. Student prostudoval dostupné metody uceni a klasifikace
pomoci DNN a jejich implementace, vybral vhodné typy sité, zkombinoval je a adaptoval pro
ulohu hledani 2D a 3D ohraniceni a vytesil odhad 3D polohy ohranicujiciho kvadru z jedné
obrazové detekce za pouziti zndmych geometrickych omezeni.

Odborna droven: vyborna. V praci jsou na vysoké odborné tirovni dokumentovany stan-
dardni postupy DNN pouzité k feSeni véetné jejich adaptace a rovnéz 3D geometrie potfebna
pro rekonstrukei ohranic¢ujicich kvadri. Rovnéz experimentalni vyhodnoceni ma vysokou iroven
a vhodné analyzuje jednotlivé aspekty chovani algoritmu.

Formalni a jazykova troven, rozsah prace: vyborna. Prace je psana anglicky, struktura
i provedeni je dle zvyklosti odborného textu. Rozsah prace je adekvatni probiranym tématum.

Vybér zdroja, korektnost citaci: velmi dobra. Student se podrobné seznamil s problemati-
kou hlubokych siti, zejména cast popisujici principy DNN se opira o vycerpavajici seznam citaci.
Pouze v sekci popisujici rekonstrukei ohranic¢ujiciho kvadru (4.2.), kde je pouzit standardni pro-
jekéni model centralni kamery, by bylo vhodné zminit patficnou literaturu. Po formalni strance
je pouziti citaci v celé praci v poradku.

CELKOVE HODNOCENT{

Student v predlozené diplomové praci vytesil pomérné komplexni ilohu. Zvladl potizeni
¢i upravu dat pro uceni, implementaci zvoleného pristupu a experimentalni ovéreni véetné
srovnani s jinymi metodami na standardni testovaci sadé. Na zdkladé predlozené diplomové
prace dle mého nézoru kandidat splnil zadany kol a prokézal schopnost samostatné technické
prace. Predlozenou diplomovou préaci proto doporucuji k obhajobé a navrhuji hodnotit kla-
sifika¢nim stupném A — vyborné.

OTAZKY K OBHAJOBE

1) V préaci se zabyvate detekei vozidel. Je mozné navrzeny piistup pouzit pro jiné objekty
vyskytujici se v silniénim provozu (jednostopé vozidla, chodci), ptipadné za jakych modifikaci?
2) Navrzeny algoritmus detekuje objekty v jednom obrézku, nezdvisle na predchozich. Jak

by bylo mozné ve vasem pristupu objekty sledovat, tedy vyuzit typicky sekvencni charakter
obrazovych dat poskytovanych kamerou na jedoucim vozidle?
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