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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani narocnéjsi

Hodnoceni ndroc¢nosti zaddni zavérecné prdce.

Zadani povaZuji za naroc¢néjsi ze dvou dlvodu. (1) Jde o vyzkumny problém, nikoli pouhou implementaci. (2)
Prace je dosti interdisciplinarni. Tzn., aby diplomant ziskal data, musel fesit mnoho technickych problém{
souvisejicich s experimentalni platformou, a to hardwarovych i softwarovych.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdveérecnd prdce splnuje zadadni. V komentdri pripadné uvedte body zadani, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i pfic¢iny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo splnéno.

Aktivita a samostatnost pii zpracovani prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své feseni pribéZné konzultoval a zda
byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prdce.

Diplomant na své préci pracoval dlouhodobé a systematicky. Na SirSim projektu s nami pracoval uz cca 2 roky, v riznych
formdch — projekt v tymu, semestralni prace, letni brigddy a nakonec diplomova préce, jejiz téma vzniklo z dlouhodobé
spoluprace. Diplomant byl velmi aktivni a iniciativni, praci vénoval velké mnozstvi ¢asu, nékdy véetné vikendd a kvl
experimentalnimu méreni i neobvyklych dennich dob. Dokazal identifikovat problémy a sdm navrhnout mozna reseni.
Diplomant pracoval velmi organizované a dokazal spolehlivé poskytnout experimentalni vysledky pro odborné ¢lanky.

Odborna uroven A - vyborné

Posudte trover odbornosti zavérec¢né prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a dat
ziskanych z praxe.

Prace ma, vérim, dobrou odbornou uroven, nékteré vysledky byly publikované na dvou specializovanych mezinarodnich
konferencich. Diplomant je spoluautorem téchto c¢lank.

Formalni a jazykova Uroven, rozsah prace A - vyborné
Posud'te spravnost pouZivani formdlnich zapist obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Bez pripominek.

Vybér zdrojt, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskdvani a vyuZivdni studijnich materiala k feseni zavérecné prdce. Charakterizujte vybér
pramend. Posudte, zda student vyuZil vsechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky fadné odliseny od
vlastnich vysledkt a uvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu s citacnimi
zvyklostmi a normami.

Citace jsou korektni.
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Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledk( zdvérecné prdce, napr. k trovni teoretickych vysledkd, nebo k urovni a
funkcnosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlni zrucnosti apod.
Diplomova prace je nepochybné zdafild. Konkrétni vysledkem je nédvrh/implementace/validace dvou metod pro predikci
lokalnich map povrchu pred vozidlem z nedplné anotace. Mimo to diplomant navrhl algoritmus pro korekci zmény orientace
kamery vlivem odpruzeni vozidla, a to pomoci stereo-vidéni. Diplomant se aktivné podilel na vyzkumu, je spoluautorem
dvou konferencnich ¢lankd [1, 2], co? je jisté nadprimérné.

Reference
1. J.Cech, T. Hanis, A. Konopisky, T. Rurtle, J. Svancar, T. Twardzik. Self-Supervised Learning of Camera-based Drivable
Surface Roughness. In Proc. IEEE Intelligent Vehicles Symposium, 2021.
2. D.Vosahlik, J. Cech, T. Hanis, A. Konopisky, T. Rurtle, J. Svancar, T. Twardzik. Self-Supervised Learning of Camera-
based Drivable Surface Friction. In Proc. IEEE International Conference on Intelligent Transportation Systems, 2021.

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni.

PredloZenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

S diplomantovou odbornou kompetenci, pracovitosti, spolehlivosti, aktivitou, zaujetim pro problém a vibec
celkovym ptistupem jsem byl maximalné spokojen.

Datum: 8.6.2022 Podpis:
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Oponentsky posudek na diplomovou praci

Nazev prace: Predikce vlastnosti povrchu z obrazu s vyuzitim samouceni
Autor prace: Konopisky Adam
Oponent: Doc. Ing. Martin Hroméik, Ph.D., katedra fidici techniky FEL CVUT v Praze

Diplomova prace Adama Konopiského pojednava o moznostech real-time detekce a klasifikace
povrchu vozovky pied jedoucim vozidlem pro ucely budoucich ADAS systémt (Advanced Driver
Assistence Systems). S dirazem na vyvoj samoucicich algoritmt, které by pomoci konfrontace
obrazovych dat (snimky vozovky pted vozidlem) s daty z akcelerometru umisténého na napraveé a
s daty pochazejicimi od brzdového ABS systému automaticky anotovaly snimky a tfidy povrchi;
s cilem zpétné a aktivné “doucovat”, ve smyslu zlepSovat, predtrénovany klasifikator povrchi, ktery
by pokrocilé ADAS systémy (tfeba pravé ABS) mohly vyuzivat. Prace navazuje na tymovy projekt a
diplomové prace, které vedouci prace Dr. Jan Cech ve spolupraci s Doc. Tomasem HaniSem z katedry
fizeni v minulosti vedli. Implementace a validaéni experimenty probihaji na pribézné vyvijené
platform¢é ToMi, instrumentovaném modelu radiem fizeného automobilu v méfitku 1:5.

Prvni pokusy se samoucenim v tomto kontextu byly zapoc¢aty vedoucim diplomky asi pied dvéma lety
a vysledky jsou v praci citované konferencni ¢lanky a diplomové prace. Tato prace na n¢ navazuje a
hlavnim cilem bylo rozsitit a zjemnit klasifikaci provadénou nad jednotlivymi snimky tak, aby se
neomezovala pouze na homogenni jednolité povrchy, ale bylo mozné klasifikovat rizné typy povrchi
v ramci dané¢ho snimku. Navic kromé parametru hrubosti (souvisejiciho s méfenim vibraci pomoci
akcelerometru) se zaméfuje i na identifikaci kluzkosti, k ¢emuz vyuziva ABS data. Obrazova data
vyuzita v praci jsou polosyntetickd, sestavena z realnych snimku z jizdnich experimentt. Prezentovany
jsou vysledky pro dvé metody deep-learningu, U-net a GradCAM. Pfed jejich nasazanim musel
student vyfesit fadu souvisejicich problémi, napfiklad rektifikaci obrazkli z kamery, které pro
dynamicky pohyb vozidla s uvazovanim nakloni nejsou trivialni a vyzaduji pozornost.

Dosazené vysledky mi pfijdou velmi dobré a prikazné. Co se formalni stranky tyka, prace je psana
dobrou angli¢tinou s minimem chyb, pteklepti a jazykovych neobratnosti. Vyznamné ptipominky
nemam. Mozna zavéreéné kapitoly (Results a Conclusions, ale zejména Results) mohly byt vice
rozvinuté.

Otazka na studenta: Prosim pohovofte o moznostech implementace Vasich algoritmt v palubni
vypocetni jednotce vozidla ToMi a popiSte piesné, jakym zplisobem by mély interagovat s dalSimi
implementovanymi nebo planovanymi funkcionalitami.

Celkové zhodnoceni

Praci doporucuji k obhajob¢. Navrhuji hodnoceni A-vyborné.

V Praze dne 7.6.2022. e
Doc.Ing. Martin Hromc¢ik, Ph.D.



