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Robotické vidéni s vyuzitim umélé inteligence

Cilem predloZené diplomové prace je vytvoreni vlastniho systému robotického vidéni s prvky umélé
inteligence, ktery bude schopen lokalizovat a kategorizovat predem naucené objekty. Praktickym
vystupem je zejména soubor vyvinutych softwarovych nastrojii pro navrh proprietarniho systému
robotického vidéni, ale také podrobna dokumentace popisujici ¢innosti vykonané autorem prace.

Prace je kromé Uvodu a zavéru rozdélena do dvou komplexnich kapitol, pficemz prvni z nich se vénuje
teoretickym podkladim pro tvorbu prace a druha se zaméruje na vécny popis aktivit vykonanych
autorem.

ReSersni Cinnosti, kterym se autor vénuje na dvaceti stranach, poskytuji uvod do problematiky
strojového vidéni a konvoluénich neuronovych siti, v posledni ¢asti Useku jsou predstaveny systémy 2D
a 3D robotického vidéni. Tato ¢ast prace je psdna strucné, pfehledné a srozumitelné.

Z hlediska praktické stranky prace autor sice poskytl prehledny a usporadany soubor informaci o
realizovanych krocich, nicméné pro korektni uchopeni prace chybi komplexni stanoveni cil(i. Autor
pouze vagné definoval celkovy cil jako , vytvoreni vlastniho systému robotického vidéni s prvky umélé
inteligence, ktery bude schopen lokalizovat a kategorizovat pfedem naucené objekty” a dale se vénoval
sekvenénimu popisu jednotlivych provedenych kroku. Na zakladé textu neni mozné rozhodnout o mire
naplnéni cil( ani o naroc¢nosti feseni, pokud definovana explicitni kritéria naplnéni typu jaké objekty
maji byt lokalizovany a kategorizovany, jaka je poZadovana presnost, ¢i pozadavky na vypocetni ¢as.
Autor nékteré indikatory diskutuje v misté popisu navrhu feseni bez jakékoliv vazby na dosazeni cild,
celd prace tak ¢astecné plsobi jako cviceni spiSe neZ jako uzaviené dilo.

Redeni autor prace rozdélil do nékolika na sebe navazujicich sekci. Nejprve definoval soubor
elementarnich funkci pro implementaci nastroji hlubokého uceni. Zde je dualezité zd(raznit, Ze autor
nevyuzil zadny z dostupnych framework( a nastroje vyvinul sam. Pedagogicky dopad tohoto
rozhodnuti je vysoky, na druhou stranu tim autor ztratii moZnost vytvaret slozité vypocetné
optimalizované struktury vyuZitelné v dalSich krocich. Ndsledné se vénoval problému lokalizace
objektu v obrazovych datech, kdy se rozhodl vyuZit klasickych ndastrojl zpracovani obrazu. Diky tomuto
rozhodnuti vSak vyvstalo omezeni na definované pozadi v ramci snimku. Pokud by napf. byla vyuzita
architektura R-CNN popisovana v teoretické ¢asti prace, toto omezeni by bylo prekondno. Nasledné
autor popisoval feseni klasifikace lokalizovanych objektdi pomoci nékolika jednoduse navrzenych
modell zaloZenych na architekturach konvolucnich neuronovych siti. Bohuzel vtomto kroku
nedochazelo k Zadné systematické optimalizaci parametr( ani hyperparametr( pouzitych modeld.



Bez ohledu vyse zminéné nedostatky Ize konstatovat, Ze predloZené feseni je korektné prezentovano
a presnost vyslednych model( je dobre otestovana.

Po formalni strance je prace na vyborné Urovni. Je psana srozumitelné a prehledné, nevsiml jsem si
zadnych stylistickych chyb. Z pohledu typografie lze vytknout prezentaci kédu formou bitmapovych
obrazk( a kvalita grafickych vystupl by obecné mohla byt vyssi.

Pro obhajobu pradce mam nésledujici dotazy a pozadavky.

e Vysvétlete, pro¢ pro lokalizaci objektl nebyla pouZita architektura R-CNN, pfipadné jina
moderni architektura (YOLO, SSD). PredeSlo by se tim omezeni na definované pozadi
v jednotlivych snimcich.

e Obecné pro testovani byly pouZity datasety o velmi malém rozsahu. Byl jesté néjaky jiny davod,
pro¢ autor zvolit takto malé datasety, kromé ¢asové narocnosti spojené s pfipravou? V ramci
prace by bylo vhodné testovat napf. vliv rozsahu datasetu na vyslednou pfesnost modelu.

e Pfi testovacim scénafi zaméreném na klasifikaci dvou podobnych objektll nebylo dosazeno
nijak pozoruhodné presnosti. Pro¢ autor vice neexperimentoval s pouZitou architekturou
modelu? V praxi se napf. pouzivaji architektury s vyznamné vyssimi pocty pouZitych filtrQ
v konvoluénich vrstvach, ¢imz by se mohlo dosahnout presnosti pouzitelné v praxi.

e Pro praci jsou relevantni pojmy pocitacové vidéni (computer vision), strojové vidéni (machime
vision) a robotické vidéni (robotic vision). Je mezi nimi néjaky rozdil? Diskutujte v ramci
obhajoby.

Zavérem mohu konstatovat, Ze predloZzena prace spliuje pozadavky na praci tohoto typu a student
splnil cile, jak byly definovany v zadani prace. Vzhledem k faktlim uvedenym vyse pfi Uspésné obhajobé
a zodpovézeni vsech dotazli navrhuji znamku
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