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1. Naroc¢nost zadani obtiznéjsi zadani
Student musel pfi FeSeni prace nastudovat principy a metody zpracovani obrazu s vyuzitim konvoluénich
neuronovych siti, které pfekracuji standardni ramec uciva.
2. Splnéni pozadavkl zadani zadani spInéno s vaznymi vyhradami
e Bod 1 zadani popsan pouze jedinou kratkou sekci (3.4) s popisem funkcionality detektoru Faster R-CNN.
Chybi mi podrobnéjsi popis jako je tomu pro druhy bod zadani (kapitola 2).
» Bod 6 zadani je splnén pouze vykreslenim vysledk( detekce/rozpoznani do zdrojovych videi.
3. Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi
Prace je napsana v obvyklém rozsahu.
4. Prezentaéni Groven piedlozené prace 70 b. (C)
¢ Rozsahy jednotlivych kapitol jsou adekvétni.
e Kapitoly na sebe rozumné navazuii.
* Nazvy nékterych sekci by mohly byt zvoleny vhodnéji.
5. Formalni uprava technické zpravy 75 b. (C)
* Po jazykové strance je prace celkem v pofadku. Gramatické chyby se vyskytuji minimainé.
* Prace obsahuje mensi mnozstvi preklepl, v nékterém pripadé chybéjicich slov (1. véta sekce 5.4)
6. Prace s literaturou 80 b. (B)
¢ Autor cituje relevantni zdroje a literaturu. Citace jsou v praci pouzity korektné.
e Citované jsou originalni ¢lanky, citace nékterych principl/metod v8ak chybi (SIFT, HOG, SVM, ...).
7. Realizaéni vystup 60 b. (D)
¢ Student vytvofil sadu skriptd, které zpracuji vstupni videozaznam a mohou exportovat detekce/klasifikace
vozidel ve videu.
* Natrénované modely neuronovych siti vS§ak nemaiji nejlepsi Uspésnost, takZe celkové vysledky nejsou
idedlni.
* Autor pfistupuje ke konstrukci 3D bounding boxu jinym zplsobem nez v originalnich ¢lancich. Tento
zpUsob vsak stavi bounding boxy pfili§ tésné, coz mize zbyte¢né degradovat vysledky.
8. Vyuzitelnost vysledku
Student reimplementoval dfive publikované ¢lanky svého vedouciho. PFi trénovani modelll se mu v§ak nepodafilo
dosahnout ani Uspésnosti uvedené ve zdrojovych ¢lancich.
9. Otazky k obhajobé

1. Jaké hyperparametry byly zvoleny pfi trénovani detektoru/klasifikatoru vozidel oproti verzim ze
zdrojovych ¢lankd?

2. V préaci v sekci 4.5 popisujete konstrukci bodl P1, P2 a P3 3D bounding boxu pomoci "pomocnych
te€en". Jedna se skute€né o teCny? Prezentujte prosim princip konstrukce 3D bounding boxu
ilustrativnim pfikladem krok po kroku.

10. Souhrnné hodnoceni 65 b. uspokojive (D)

Student mél za kol vytvofit systém pro detekci a klasifikaci vozidel z dopravni kamery. Reimplementoval
algoritmy dle dfive publikovanych ¢lank(, nepodafilo se mu vSak reprodukovat Uspésnost publikovanych
systémdi. Vzhledem k ne zcela jasnému spInéni 1. a 6. bodu zadani hodnotim préaci na stupném D.

Prohladeni: Udéluji VUT v Brné souhlas ke zvefejnéni tohoto posudku v listinné i elektronické formé.
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