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Hodnoceńı kritéríı

Zadáńı: náročněǰśı. Ćılem práce bylo navrhnout metodu detekce ohraničuj́ıćıch kvádr̊u vozi-
del pro aplikace autonomńıho ř́ızeńı, a to za použit́ı hlubokých neuronových śıt́ı (DNN), včetně
otestováńı na reálných datech.

Splněńı zadáńı: splněno. Student splnil všechny požadované body zadáńı.

Zvolený postup řešeńı: správný. Student prostudoval dostupné metody učeńı a klasifikace
pomoćı DNN a jejich implementace, vybral vhodné typy śıtě, zkombinoval je a adaptoval pro
úlohu hledáńı 2D a 3D ohraničeńı a vyřešil odhad 3D polohy ohraničuj́ıćıho kvádru z jedné
obrazové detekce za použit́ı známých geometrických omezeńı.

Odborná úroveň: výborná. V práci jsou na vysoké odborné úrovńı dokumentovány stan-
dardńı postupy DNN použité k řešeńı včetně jejich adaptace a rovněž 3D geometrie potřebná
pro rekonstrukci ohraničuj́ıćıch kvádr̊u. Rovněž experimentálńı vyhodnoceńı má vysokou úroveň
a vhodně analyzuje jednotlivé aspekty chováńı algoritmů.

Formálńı a jazyková úroveň, rozsah práce: výborná. Práce je psána anglicky, struktura
i provedeńı je dle zvyklost́ı odborného textu. Rozsah práce je adekvátńı prob́ıraným témat̊um.

Výběr zdroj̊u, korektnost citaćı: velmi dobrá. Student se podrobně seznámil s problemati-
kou hlubokých śıt́ı, zejména část popisuj́ıćı principy DNN se oṕırá o vyčerpávaj́ıćı seznam citaćı.
Pouze v sekci popisuj́ıćı rekonstrukci ohraničuj́ıćıho kvádru (4.2.), kde je použit standardńı pro-
jekčńı model centrálńı kamery, by bylo vhodné zmı́nit patřičnou literaturu. Po formálńı stránce
je použit́ı citaćı v celé práci v pořádku.

Celkové hodnoceńı

Student v předložené diplomové práci vyřešil poměrně komplexńı úlohu. Zvládl poř́ızeńı
či úpravu dat pro učeńı, implementaci zvoleného př́ıstupu a experimentálńı ověřeńı včetně
srovnáńı s jinými metodami na standardńı testovaćı sadě. Na základě předložené diplomové
práce dle mého názoru kandidát splnil zadaný úkol a prokázal schopnost samostatné technické
práce. Předloženou diplomovou práci proto doporučuji k obhajobě a navrhuji hodnotit kla-
sifikačńım stupněm A – výborně.

Otázky k obhajobě

1) V práci se zabýváte detekćı vozidel. Je možné navržený př́ıstup použ́ıt pro jiné objekty
vyskytuj́ıćı se v silničńım provozu (jednostopá vozidla, chodci), př́ıpadně za jakých modifikaćı?

2) Navržený algoritmus detekuje objekty v jednom obrázku, nezávisle na předchoźıch. Jak
by bylo možné ve vašem př́ıstupu objekty sledovat, tedy využ́ıt typicky sekvenčńı charakter
obrazových dat poskytovaných kamerou na jedoućım vozidle?
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