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Diplomova prace pana Kfize se zabyva zvysenim rozliSeni hloubkovych map potizenych pomoci Time Of Flight
hloubkovych kamer, které vyuZziva spojovani informaci z vice hloubkovych map potizenych v Case.

Prvni ¢ast prace je zaméfena na reSersi existujicich metod a jejich srovnani. Diplomant implementoval metodu
LidarBoost a porovnal ji s dal$imi vybranymi metodami filtrovani pomoci medianu a bilateralniho filtru fizeného
mapou hran (vyuzivd pro klasifikaci hran naucend data). Z provedeného porovnani vyplynulo, Ze zadna
Z testovanych metod, co do kvality vystupu, neni jednoznacné/vyrazné€ lepsi nez ostatni a zalezi hodné na typu
scény, resp. slozitosti hran. Pomérné dobfe si na testovacich datech vedla metoda bilateralniho filtru, kterd se ale
pro svou slozitost nehodi pro zvyseni rozliSeni hloubkovych map v redlném case. Metody jsou porovnany
z hlediska stfedni kvadratické chyby (RMSE) a poctu chybnych pixela (str. 25), ale nejsou uvedeny informace
0 rozliseni pouzitych hloubkovych map ¢i jejich obrazky pro ptedstavu o slozitosti hran v obraze. Zdrojove kddy
od implementované metody LidarBoost nejsou bohuzel na ptilozeném CD k dispozici a tak nelze ovéfit jeji
funk¢nost.

Na zaklad¢ provedené analyzy se diplomant pokusil o implementaci vlastni metody s cilem dosédhnout co
nejvetsi rychlosti zpracovani a kvality veétSsi nez standardni filtrovani medianem. Metoda je zaloZena na
supersamplingu pomoci metody medidnu s omezenim interpolace vysledného obrazu pomoci detekce hran
(hranové detektory Sobel a Canny + metody pro ztenceni hran non-maxima suppression a Zhang-Suen), coz by
teoreticky mélo vytvaret ostré hrany a hladké gradienty hloubkové mapy.

Vysledky testovani (kapitola 11) indikuji, Ze pfi spravném nastaveni parametrii je implementovana metoda
téméf stejné rychla jako median a dosahuje o 5-15% lepsich vysledkt. Piesnost vysledkt je nicméné zavisla na
kvalité detekované hrany a v budoucnu by bylo vhodné, jak sdm autor uvadi, provést dalsi experimenty i s jinymi
hranovymi detektory. Nikde v praci bohuzel neni uveden seznam parametrii implementované metody a jejich
optimalni nalezené hodnoty pro testované obrazky. Postradam také porovnani s metodou bilateralniho filtru,
zejména proto, ze se implementace jeho chovani snazi aproximovat ¢i sautorovou implementaci metody
LidarBoost. VV popisu implementace faze rekonstrukce autor uvadi, po prodiskutovani nékolika moznych
nevhodnych feseni, ze nakonec pouzil velmi jednoduchou aproximaci, ale z textu neni jasné jakou. V souvislosti
s testovanim neni ziejmé, jak by se optimalni nastaveni implementované metody provadélo pii praktickém
pouziti, resp. jak by se hledaly optimalni parametry pro konkrétni hloubkové mapy (manualné nebo mate
implementovany né&jaky automaticky postup?). Pokud neexistuje univerzalni ¢i algoritmicky urcitelné optimalni
nastaveni pro vSechny scény, tak to povazuji za slabinu metody.

Jazykova, formalni i typograficka kvalita textu prace je na dobré urovni, text je dobfe Citelny, srozumitelny
a mnozstvi preklept je na pfijatelné Girovni. Po obsahové strdnce nemam skoro zadné ptipominky, nebot’ prace ma
vyvazenou strukturu, je logicky uspotfddand, prehledné ¢lenéna a nabizi uceleny pohled do fesené problematiky.
Vsechny pouzité informaéni zdroje jsou v praci fadné citovany. VéEtsi vytku mam pouze K vlastni vizuélni
prezentaci vysledkt, napt. na obr. 27 jsou rozdily mezi dvojici vyslednych obrazka téméf nerozliSitelné a chtélo
by to zvolit vhodng&jsi formu prezentace, stejné tak prezentace rozdilti formou odecteni obrazkii neni vhodna pro
tisk (viz obr. 22c a 23c, které jsou zcela Cerné). Chybi také testovani pro jiné zvétseni nez 4x (2x v kazdém sméru)
a jak se méni chyba implementované metody v porovnani s medidnem v zavislosti na zvétseni.

Otézky k obhajobé:

e Pro implementaci metody LidarBoost jste pouzil jinou optimaliza¢ni metodu a vypocet jste zrychlil
pouzitim vystupu z medianového filtru. Testoval jste, jak se tato zména projevila na kvalité vystupu?

e V podkapitole 11.2 uvadite vliv po¢tu snimku na kvalitu vysledku a konstatujete, ze K nejvétsimu zlepSeni
dojde béhem prvnich 15 snimkl a zminujete posun této hranice pfi zméné rozptylu pouzitého nahodného
generatoru. Provadél jste néjaké testy na skute¢nych datech, kdy se kamera pohybovala scénou nebo jste
pouZival pouze piedgenerované zmensené snimky s pfidanym Sumem?

w

Zavér:

Piedlozena diplomova prace spliiuje zadani, nebot’ implementované feSeni je funkéni, nicméné postradam
srovnani s jinou metodou neZ je median a prezentace vizualnich vysledkl je nepiesvédciva, a proto ji hodnotim
klasifika¢nim stupném C — dobre.
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