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Model aktivnej kontury s klI'i¢dovymi bodmi pre detekciu hranice
objektu v obraze

Filipa Dvoraka

Cilem tohoto projektu bylo vytvorit robustni a stabilni detektor siluety postavy v optickém
obrazu sejmutém v prirozeném prostiedi. Projekt byl motivovan potiebou pomérné presné
odméfit zakladni rozméry téla. Student mél definovat vhodné, snadno rozpoznatelné klicové
body na silueté postavy a spojit je s modelem uzaviené aktivni kontury (tzv. snake) tak,
aby se s pomoci klasifikditoru v klicovych bodech modifikovaly parametry ovliviujici kfivost
kontury, pripadné zavedly nespojitosti v norméle. Myslenkou bylo pouzit pro aktivni konturu
skryty markovsky model (HMM) doplnény o vystup z klasifikatoru tak, aby tento klasifikator
usnadnil pfifazeni skrytych sémantickych znacek (labels) v modelu pro HMM. Model aktivni
kontury mél na zékladé téchto skrytych znacek ménit své parametry (velkd tuhost na rovnych
¢astech kontury, mala tuhost na zakfivenych ¢astech kontury). K tomuto ucelu nebylo nutné
pouzit sofistikovany klasifikator, protoze nebylo potieba ¢init findlni rozhodnuti o detekci té ¢i
oné ¢asti téla v obrazu, ani samostatny detektor, protoze detektorem méla byt aktivni kontura.
Obé komponenty modelu (klasifikator, aktivni kontura) tak mély spolupracovat a vzajemné se
doplhovat tam, kde jsou jejich slabiny. Zadéani prace bylo formulovano pomérné volné tak, aby
bylo mozno ustoupit v pripad¢, zZe bychom narazili na obtizny technicky problém. Pfedpokladalo
se, ze student porozumi metodé aktivni kontury tak, aby ji byl schopen preformulovat do podoby
cilového modelu a preformulovanou ulohu detekce implementovat.

Tento plan byl pon¢kud ambiciézni a asi presahoval rozsah standardniho bakalarského pro-
jektu. Studnet zacal na tomto tématu pracovat vcas, ale mél velky hendikep v tom, Ze nebyl
vybaven znalostmi ani zédkladnich metod zpracovani obrazu. Bylo nutno zacit jednoduchymi
experimenty s elementarnimi technikami a postupovat metodou skladani diléich moduli. To
probihalo pomérné pomalu, ale postupovali jsme, byt malymi kroky. Pak jsem ovSem se stu-
dentem ztratil kontakt. Nemél jsem ani prilezitost jakkoliv zasdhnout do textu prvni predlozené
préace, ktery jsem dostal do ruky az ve findlni verzi.

Toto je druhé préace na stejné téma. Studentovi bylo dovoleno projekt dopracovat a pokusit
se ho obhajit znovu. Pfes to, Ze pri dopracovani udélal velky kus prace a zadani formalné
splnil ve v8ech bodech, nedocilil dostate¢né dobrych vysledki. Cast tohoto netspéchu byla
podminéna tim, Ze opét dlouhou dobu nekomunikoval se svym vedoucim, takze nejen nemohly
byt odstranény nedostatky metody, které jsou z predlozené prace patrné, ale vedouci ani nemél
moznost vyraznéji zasadhnout do textu prace jesté nez byla predlozena. Nutno ovSem ocenit,
ze oproti predchozi verzi je prepracovand verze mnohem lépe strukturovand a je uplnéjsi a
podrobnéjsi.

Nasledujici komentar ozifejmuje miru nedokonalosti predlozené préce:
1. Vzorec (3.1) je nepfesny, méa v ném jit o Ep(A; | A\i—1).

2. Co vyjadiuje ¢len E\(v; | A;) ve vzorci (3.2)7

3. Ve vzorci (3.3) chybi \;_; na levé strané.

4. Neni jasné jak je definovana kiivost nutné pro vzorec (3.4). Graf na obr. 3.1 dovoluje thly
pouze £90°, +135°, 180°. To by dovolovalo piili§ mélo hodnot kiivosti na to, aby koncept
ktivosti mohl byt v navrzeném modelu uzite¢ny.

1/2



10.

11.

12.

13.

Podobné Eg(v;_1,v; | A;) muZe nabyvat jen dvou hodnot. Neomezuje to piilis kvalitu
reSeni?

Co popisuje vzorec (3.5)? Jak (kde) je definovana funkce Ep?

Zda se, ze roli, kterou mé hrat potencial Er, vlozil student do parametri a a 8 (sekce
3.1.4). To je velmi nesikovné volba. Neni jasné jak a a  implementuji pozadavek, Ze na
riznych ¢astech kontury mé byt jiné apriorni omezeni kiivosti.

Pro¢ je ve vzorci (3.9) kladena podminka ;41 # ;7 Algoritmus s takovou podminkou
uvazne v nekonecném cyklu.

Je opravdu nutna Sedoténové dilatace popsana v sekci 3.2.27

K sekei 3.3: Student mél pouzit/zkonstruovat “skore klasifikdtoru” a naucit se rozdéleni
pravdépodobnosti souboru téchto sedmi skére pro kazdou ze sedmi tiid. Popis této kon-
strukce v praci chybi. Kratky text na zacatku sekce 4.2 jako popis nepostacuje.

A¢ student stravil hodné ¢asu na konstrukci prohledévaciho grafu (sekce 3.4) tak, aby
dovoloval jen spojité jordanovské kiivky, problém tspésné nevyftesil, a¢ podle mého na-
zoru jde o polynomialni tlohu O(n?). Nedostatek je patrny v obr. 3.16 a na vysledcich
v kapitole 4.

Jak je prakticky zajistén pozadavek ze sekce 3.4.3, Ze zadné tii po sobé nésledujici vr-
choly polygonu kontury nelezi na jedné piimce? Tento pozadavek je nutny pro konstrukei
“senzort’”.

Algoritmus dynamického programovani v sekci 3.5.1 je bohuzel popsan netuplné, protoze
chybi popis modifikace pro cyklicky graf. Tuto modifikaci jsme opakované probirali a
spravné feSeni nalezli. Je nutno fesit opakovanou tlohu dynamického programovani na
fetézci, pro kazdy pocatecni uzel jednu. Ceny téchto feSeni se doplni o cenu navratu
do pocatecniho uzlu. Mezi doplnénymi feSenimi se teprve vybere cyklus minimalni ceny.
Vsechny cesty grafem musi samoziejmé mit stejny pocet uzli (a hran).

Pokud by student ¢astéji a pravidelné konzultoval, naucil by se o metodach podstatné vice,
vySe zminéné nedostatky by byly odstranény a s velkou pravdépodobnosti by dosahl o mnoho
lepsich vysledku. S pfihlédnutim k naroc¢nosti tématu prepracovanou préaci navrhuji hodnotit
stupném D — uspokojivé.
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