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I. IDENTIFIKACNi UDAJE

Nazev price: Detekce dron pomoci neuronovych siti z kombinovanych dat RGB kamery
a LiDARu

Jméno autora: Adam Skuta

Typ prace: bakalarska

Fakulta/dstav: Fakulta Elektrotechnicka (FEL)

Katedra/istav: Katedra fizeni

Vedouci prace: Matous Vrba

Pracovisté vedouciho price: Katedra kybernetiky

il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERI

Zadani narocnéjsi
Hodnocenf ndrocnosti zaddni zdvérecné prdce. - o
Zadany problém je velmi naro¢ny, ale byl fe$en pod zjednodugujicimi podminkami v ramci simulace, takZe celkové hodnotim

zadani jako naro¢néjsi.

Splnéni zadani spinéno
Posudte, zda piedlozend zdvéreénd prdce spliiuje zaddni. V komentdri pribadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddnf rozéitena. Nebylo-li zaddni zcela splnéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a

pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.
Student splnil zadani bez vyhrad.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem Fesenf aktivni, zda dodr¥oval dohodnuté terminy, jestli své Feseni priibéiné konzultoval a zda
_byl na konzultace dostatecné pfipraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvaréiprdce.

Student pracoval samostatné a pravidelné konzultoval priib&h prace. V rdmci prace se sam sezndmil s programovacim

rozhranim simulatoru AirSim, s knihovnou pro strojové uéeni PyTorch a s knihovnou pro pocitacové vidéni OpenCV, které

vyuZil pro generovani datasetu a pfi implementaci Fedeni.

Odborna Groven B - velmi dobie

Posudte droveri odbornosti zdvéreéné prdce, vyusiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuziti podkladi a dat
ziskanych z praxe. :

Océniuji, Ze si student problematiku dostateéné prostudoval a zvolil relevantni metody pro feSeni zadani. V praxi aplikoval
znalosti z oblasti strojového ucenf a potitatového vidéni. Pro udéleni vyborné znamky ale chybi ovéfeni prezentovaného
feSeni na datech z redlnych experimentd, které by demonstrovalo jeho pouZitelnost v praxi. Praci také chybi hlubsi
prozkoumani a vysvétleni pozorovanych vysledka.

Formalni a jazykova droven, rozsah prace B - velmi dobie
Posudte sprdvnost pouzivdni formdlnich zdpisii obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a Jjazykovou strdnku.
Gramaticky i typograficky je prace v poradku, ale nékteré grafy a obrazky mohly byt piehlednéji upraveny.

Vybér zdrojl, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pFi ziskdvdni a vyuZivdni studijnich materidli k Fedenf zdvérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuzil viechny relevantni zdroje. Ovéfte, zda jsou viechny prevzaté prvky Fadné odligeny od
viastnich vysledkt a tivah, zda nedoslo k porusen citaéni etiky a zda jsou bibliografické citace tipiné a v souladu s citaénimi
zvyklostmi a normami. R - L

V praci je pokryt dostatecny rozsah relevantnich referenci, které jsou aZ na nékolik drobnosti citovany korektné. Pfevzaté
prvky jsou jasné odliseny od vlastni prace a ptivodni zdroje jsou vhodné citovany.
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Dalsi komentafe a hodnoceni

Vyjddrete se k trovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napf. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkenosti technickeho nebo programového vytvoreného Fesent, publikacnim vystupim, experimentdini zrucnosti apod.
V ramci préce student zvefejnil dataset, ktery byl pouzit k trénovani a testovani neuronovych siti. K odevzdané praci je také
pFiloZen zdrojovy kod programi pro generovani datasetu a zpracovani dat. UZiteénost datasetu i program je ale omezena
chybéjici dokumentaci. Chybi také kéd implementace samotnych neuronovych siti. Bez t&chto ¢asti Feseni je obtizné
reprodukovat prezentované vysledky a nelze posoudit vhodnost implementace pro praktické nasazeni.

Hl. CELKOVE HODNOCENi A NAVRH KLASIFIKACE
Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnocent,

Student se zhostil zadaného problému samostatné a vystupy jeho prace mohou byt uzitecné i pro dal3i vyzkum v
oblasti detekce pomoci RGB kamer a LiDARu. Pro nejlepsi ohodnoceni ale chybi otestovani feSeni na datech z

realnych senzort, hlubsi analyza vysledkt a fadna dokumentace vyprodukovaného kédu a datasetu, na co? uz
studentovi nezbyl ¢as. Jinak se jedna o kvalitni praci.

PfedloZenou zavérecnou praci proto hodnotim klasifikaénim stupném B - velmi dob¥e

Datum: 12. 01. 2022 Podpis:
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I. IDENTIFIKACNI UDAJE

Nazev prace: Detection of Drones Using Neural Networks from Combined RGB Camera and
LIDAR Data

Jméno autora: Adam Skuta

Typ prace:  bakalarska = B

Fakulta/Gstav: Fakulta elektrotechnicka (FEL) =

Katedra/dstav: Katedra Kybernetiky

Oponent price: Vojtéch Salansky

Pracovisté oponenta prace: Kybernetika a robotika

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIf

Zadani _primérné naro¢né

Zadanim bakalarské prace bylo |mplementovat a porovnat metody rozpoznavanl dron pomoci RGBD dat. Zadani
je dostatecné sloZité pro bakalafskou i diplomovou préci.

_Splnéni zadani __spInéno s vyhradami
Zadani bylo spInéno. Mam ale jisté vyhrady popisu rozsiteni metody a k evalvaci dat. DosaZené vysledky rozsifeni
metody o hloubkova data také nejsou presvécivé. Viz celkové hodnoceni.

_2Zvoleny postup feseni ‘ spravny

Postup fedeni by byl zvolen spravné. Student rozsifil YOLOv3 metodu o hloubkova méfeni a zkusil riizné upravit
nebo doplnit Fidka hloubkova méfeni.

_Odbornd uroveii - C-dobre

Teoreticka i praktlcka stranka prace je dobfe sepsana V2. kapltole jsou popsany viechny potrebne metody,
které student zvolil a vyuZil v praci. Nékteré ¢asti by oviem zaslouzili irgf rozepsani. Jednou se zajimavych
rozsifeni je pfidani 2 detekénich vrstev do YOLOV3 (ze 3 na 5), toto je bohuZel tpiné nepopsano a neni tedy jasné
jak to student udélal a ani jaky to nakonec mélo p¥inos. Experementalni vysledky jsou nedostate¢né evalvovany a

tudi$ nejsou presvédcivé.

_Formalni a jazykova Grover, rozsah prace A - vyborné

Prace je krat3i ale neni to na Skodu. Kvalita textu i jazykova Grove je dobra.

Vyber 2droji, korektnost citaci A -vyborné
Citace jsou v souladu s citaénimi normami. Vybér zdrojl a jejich relevantnost j je v poFédku
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lll. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Student v ramci bakaldrské prdce rozsifil metodu YOLOv3 o hloubkovd data na vstupu. Vzhledem k tomu, Ze data
ziskand pomoci lidaru jsou fidkd, porovnal student nékolik pFistupii odhadu hloubek v nezméfenych mistech.
Teoretickd Edst prdce popisuje jednotlivé metody dobfe. Prvni vyhradu mdm k tomu, Ze neni popsdno jakym
zpuisobem byla rositena detekéni ¢ast sité. YOLOv3 md pomérné komplikovanou architekturu a rozhodné to neni
tak primocary krok, aby nebyl popsdn. Dal3i vyhrady mdm pak k procesu ucent, kde student vybral pro kazdou
metodu vdhy, odpovdajici epose, kterd pry md nejlepsi AP (average precision) na validaénich datech. Z grafu 2.14
mi ale neprijde, Ze by vybral tu nejlepsi. NapFiklad , Sparse-to-dense modified RGBD“ metoda md nejlepsi AP v 15,
epose a ne ve 12. kterou student zvolil. Kromé toho to také nevypadad, 7e by sit jiz byla doucena, protoze AP mélo
stdle stoupajici tendenci. Nejvétsi vyhrady mdm ale k vysledkiim a jejich evalvaci. Student zde pocéitd ,precision®,
wrecall” pro pouze jeden ,confidence threshold”. Chybf mi vykreslenf ,precission-recall” kFivky. Chybi popis jak jsou
v tabulce 3.1 pocitdny hodnoty loU. Ddle by mé zajimali i AP hodnoty pro jiny , threshold loU“. Zvolené ,threshold“

hodnoty pry ukazuji nejlepsi vysledky viech metod, coz dle mého ndzoru neni mozné. Pro kazdou metodu se musi
dat najit ten nejlepsr , threshold“ a pochybuji, Ze bude viude roven 0.2.

Doplnujicr otdzky:
Opravdu bylo potfeba rozsitit YOLOV3 o dalsi detekéni vrstvy a jak to pomohlo? Jak to ovlivnilo rychlost a kvalitu
detektoru? Nestacilo by upravit velikosti nebo pocet kotvev (anchors)?

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném C - dobfe

Datum: 01/24/22 ' Podpis:
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