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Naroc¢nost zadani obtiznéjsi zadani
Reseni zadani vyzaduije studium a vhodné vyuziti pokrogilych statistickych metod a metod zpracovani
hloubkovych dat.

Splnéni pozadavki zadani zadani spInéno s drobnymi vyhradami
Prace neobsahuije $irsi pfehled metod v oblasti detekce pohyblivych objektl (bod 2.), a zaméfuje se na jednu
metodu.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi

Prezentacni Uroven predloZené prace 65 b. (D)
Prezentalni urover technické zpravy mé jisté nedostatky:

e v obsahu chybi Uvod a zavér,

» nékteré kapitoly jsou rozsahem nevyvazené (kap. 3.4),

¢ podkapitoly 3. drovné jsou zbyte€né (napt. 2.4.1, 3.6.2 apod.) a
* kap. 4.0.1 je chybné Cislovana.

Nékteré informace jsou obtizné pochopitelné, napf.:

* v kap. 4.0.1 autor poprvé zmiruje vyuziti hran k odhadu sméru pohybu, ovSem velmi stru¢né a pouze na
tomto misté,

* v kap. 2.2 neni jasné, zda-li anotaci vytvari autor, nebo zda-li je tato informace v datasetu KITTI,

e v kap. 2.4 a 2.5 neni jasné, jak se liSi proménna Nmax a Nc apod.

Nepresné je i vysvétleni pfinosu modularnosti feSeni pomoci frameworku ROS (Uvod do kap. 3), kdy autor
ocenuje rychlejsi preklad, namisto funkéniho déleni komplexniho feSeni. V zavéru autor tvrdi, ze testovani néco
ukazalo, ale zplsob testovani metody a jeho diskuze je spiSe povrchni a nic moc neukazuje, zejména ne
zadnou miru.

Formalni uprava technické zpravy 85 b. (B)
Prace ma velmi dobrou typografickou Uroven a obsahuje velmi malé mnozstvi jazykovych chyb.
Prace s literaturou 70 b. (C)

Autor vhodné voli relevantni studijni prameny, které dobre cituje. VétSina pramend vychazi z prace [18]. Chyba je
u literatury [13], kde autor chybné uvadi ISBN "Filip Orsag".

Realizacni vystup 85b. (B)
Autor ve své praci implementuje pokrocilou metodu prezentovanou v ¢lanku [18]. P¥i realizaci vhodné vyuziva
existujici knihovny OpenCV a ROS. Programové feSeni ma velmi dobrou technickou Uroven a je spiSe rozsahlé.
Zdrojové kody jsou bohuzel spise nekomentované, ¢asto ani neobsahuji hlaviéku ohledné autorstvi.
Implementovana metoda je testovana povrchné a je tak obtizné srovnat dosazené vysledky s jinymi postupy.
Stejné tak bude asi naro¢néjsi bez referenénich dat hledat ideélni nastaveni parametr(l metody.

Vyuzitelnost vysledku

Vlastni implementace metody a jeji ¢asti, stejné jako fada vytvorenych podpdrnych funkci a nastrojd (napf.
nacitani dat z datasetu KITTI, vizualizaci internich datovych struktur a mezivysledku) jsou vyuzitelné k dal§im
experimentlim a rozsifovani této implementace.

Otazky k obhajobé

e Jakym zplsobem se bézné vyhodnocuje kvalita detektoru?

» Uved'te stru¢né jesté néjaky jiny pristup k detekci pohybujicich se objektl v prostiedi mobilniho robota.
Souhrnné hodnoceni 85 b. velmi dobfe (B)
Pan Dorotovi¢ nastudoval a naimplementoval pokro€ilou metodu prezentovanou v ¢lanku [18]. VeSkeré
studované materialy a prezentované metody se tykaji informaci z tohoto ¢lanku. Jedna se o netrivialni metody,
které autor Uspésné implementoval a testoval na realnych relevantnich datech. V technické zpravé chybi Sirsi
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prehled dalsich metod, zdlvodnéni vybéru implementované metody a relevantni vyhodnoceni.

Prohlaseni: Udéluji VUT v Brné souhlas ke zvefejnéni tohoto posudku v listinné i elektronické forme.
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