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Naroc¢nost zadani obtiznéjsi zadani
Zdanie si vyzadovalo nastudovanie a pochopenie Sirokej Skaly metéd spracovania obrazu, pocita¢ového videnia,
strojového ucenia ako aj principov Robotického OS. Rozsirenia nad ramec zadania naro¢nost’ eSte zvysuju.
Splnéni pozadavki zadani zadani spInéno s podstatnym rozsifenim
V8etky body zadania su splnené. Pan Stransky naviac vytvoril kompletny systém detekcie vol'nych parkovacich
miest, ktory je nasadeny na realnom parkovisku. Systém spifia narodné poziadavky na presnost detekcie a
zahfna online webovu prezentaciu vystupov.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi
Praca ma Stadardny rozsah a je obsahovo bohata.
Prezentacni Uroven predloZené prace 89 b. (B)

Praca je roz&lenend do logicky nadvazujucich kapitol. Text je na vysokej odbornej Urovni, je zrozumitel'ny,
zazivny, odraza dobré znalosti problematiky a Siroky prehl'ad. Autor uvadza v prvych kapitolach teoretické
poznatky a moznosti réznych metdd pocitacového videnia (extrakcia pozadia, architektdry konvoluénych sieti),
avSak informacia o tom, ktoré metédy boli nakoniec vyuzité, je ukryta az v popise implementéacie rieSenia.
Formalni uprava technické zpravy 95 b. (A)
Po formalnej stranke pdsobi praca vel' mi uhladenym a seriéznym dojmom. llustracné obrazky vel'mi dobre
dopifaju text prace a okrem zvy$enia pochopitel nosti pdsobia esteticky. Praca neobsahuje typografické
prehresky ¢i preklepy. Gramatickl stranku nedokazem posudit'.
Prace s literaturou 95 b. (A)
Autor pri svojej praci nastudoval a vyuzil vel'ké mnozstvo kvalitnych zdrojov. Prebrané mySlienky su jasne
oddelené od viastnych. SoA rieSenia su prezentované v technickej sprave a boli dobre vyuzité pri realizacii.
Realizacni vystup 99 b. (A)
Realiza¢ny vystup hodnotim ako perfektny. Autor v spolupraci s firmou vytvoril modularny systém v Robotickom
OS, ktory je nasadeny do realnej prevadzky na parkovisku. Systém dosahuje vybornu presnost detekcie vol'nych
parkovacich miest, ktort autor kvalitne vyhodnotil a odprezentoval. Autor sa taktiez vysporiadal s praktickymi
problémami, ktoré prinasa redlny svet (napr. odfiltrovanie poSkodenych snimkov kamery).
Vyuzitelnost vysledku
Autor pouzil existujuce techniky (prevazne pocitaCového videnia a strojového ucenia), ktoré vhodne modifikoval
pre naplnenie ciel'ov svojej prace. RieSenie je nasadené do realnych podmienok a preukazuje svoju
vyuzitel'nost. Systém bol prezentovany a oceneny na Excel@FIT a na medzinarodnej konferencii SCCG.
Otazky k obhajobé

1. V kapitole 5.5 popisujete, Ze pre vas systém su problematické situacie s ostrymi tierimi a bolo by vhodné

pouZit' sofistikované metddy na ich odstranenie. Aké? Mate premysleny koncept rieSenia?

2. Aka je naroénost nasadenia vasho systému na d'al$ie (iné) parkovisko? Co v$etko tento proces zahfiia?

3. Aku chybovost dosahuju ne-vizualne rieSenia pri rdznych (napr. poveternostnych) podmienkach?
Souhrnné hodnoceni 95 b. vyborné (A)
Pan Stransky odviedol vybornu pracu, pri ktorej nastudoval a vyuzil moderné techniky pocitacového videnia.
Realizoval kompletné rieSenie, ktoré je nasadené do reélnej prevadzky a vykazuje vysoku mieru pouzitel nosti.
Svoju pracu prezentoval na konferenciach i v médiach a ziskal viaceré ocenenia. Pracu hodnotim ako vyborna.
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