Vysoké uceni technické v Brné
Fakulta informacnich technologii

Posudek oponenta bakalarské prace

Student: Timko Martin
Téma: Detekce objektl na stole (id 19691)
Oponent:  Velas Martin, Ing., UPGM FIT VUT

1.

10.

Naroc¢nost zadani pramérné obtizné zadani
Zdanie prace vyzadovalo nastudovanie Sirokého spektra algoritmov spracovania 3D dat, pocitatového videnia a
state-of-the-art. RieSenie bolo koncipované ako pouzitie existujucich a uz implementovanych rieSeni samotnej
detekcie objektov.

Splnéni pozadavku zadani zadani spinéno
V8etky body zadania boli splnené.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi
Rozsah prace je Standardny, v praci ale chyba dostatoCny teoreticky rozbor problematiky.

Prezentacni uroven piedlozené prace 60 b. (D)

Praca je tazko Citatel'na, obsahuje vela vaty a komplikovanych vetnych konstrukcii. Rozvrhnutie do kapitol je
dost chaotické, kapitola "Teoreticka Cast" sa obmedzuje na popis frameworkov a pouzitych kniznic, samotné
algoritmy, ktoré su v nich implementované, popisuje minimalne. Kapitola ndvrh obsahuje popis jednotlivych
pouzitych metéd s minimalnym popisom vlastného rieSenia a testovanie najdeme v kapitole implementacia.
Formalni uprava technické zpravy 75 b. (C)
Po formalnej a typografickej stranke je praca na dobre Urovni, obsahuje malé mnozstvo chyb a preklepov. Vytkol
by som fakt, Ze v texte nie s vyznacené dblezité pojmy inym rezom pisma.
Prace s literaturou 70 b. (C)
Student dobre vyuzil existujice metddy a riedenia, vlastné myslienky st oddelené od prevzatych. Va&sina
zoznamu literatury je ale tvorena referenciami a dokumentaciami pouzitych kniznic na ukor vedeckych ¢lankov.
Realizac¢ni vystup 70 b. (C)
Student vytvoril pouzitelné rieSenie pre detekciu objektov na pracovnej doske robota PR2. Maximalne pritom
vyuzil existujuce detekéné balicky v ROS a pripravil teda wrapper pre vyuzitie v ramci interného projektu
ARTable. Vyhodnotenie pouzitého rieSenia zaostava, je nedostatoéné a nejasné. Podozrivy je napr. fakt, ze
vstupom je opakovane prehravana sekvencia hibkovych dat, v ktorej st ale objekty ako aj pozicia robota
statické. Chyba vyhodnotenie pouzitého trackingu.
Vyuzitelnost vysledku
Praca je v praxi vyuzitel'na a bude pravdepodobne vyuzivana v ramci rieSenia interného projektu ARTable.
Otazky k obhajobé

1. V préaci popisujete, Ze vase rieSenie nebolo pouzitelné pre data Kinectu verzie 2. Viete vysvetlit, pre¢o

pouzité metddy nedokazali uspokojivo spracovat tieto data?
2. Vysvetlite, aky vyznam ma v grafe na Obr. 4.7 porovnanie s presnostou nahodného binarneho
klasifikatoru (preruSovana Ciara).

3. Aku presnost’ malo sledovanie (tracking) objektov?
Souhrnné hodnoceni 70 b. dobf¥e (C)
Student vo svojej praci vytvoril funkény modul robotickej platformy PR2 pre 3D detekciu objektov. Ziskal prehl'ad
a experimentoval s niekol'’kymi existujicimi rieSeniami. Vyhodnotenie rieSenia, itatel'nost a zrozumitel'nost textu
prace vSak kvalitativne zaostava.
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