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Cile prace

Cilem prace je navrh, implementace a testovani algoritmu pro nalezeni pfechodii pro chodce na
barevnych ortofotech s rozliSenim 0,1 m s vyuZzitim os komunikaci ze ZABAGED. Prace neni
zamé&fena na feSeni problému, ktery by byl aktudlni pravé v této dobé. Nicméné se stale rostoucim
objemem prostorovych dat ziskavanych modernimi postupy se automatické vyhodnoceni obsahu
téchto dat stava stale vyznamné&j$im. Diplomova prace ma byt jednim z pfispévki, které posunou
poznani v této oblasti kupiedu.

Obsahové zpracovani

Dinlomové prace cbsahuje reer$i praci zabyvajicich se problematikou detekce vodorovného
dopravniho znageni a popisuje mozné pfistupy k feSeni této problematiky. Autor v této Casti
zpracoval pomé&rné velké mnozstvi literatury. Teoreticka ¢ast prace je doplnéna popisem pravidel

pro znaceni prechodu.

V praktické &asti diplomant nejprve popisuje vstupni data a v kapitole 5 se podrobné€ vénuje popisu
navrzeného algoritmu pro detekci pfechodi. Algoritmus je zaloZen na obrazové korelaci
syntetickych vzord pfechodi s ortofotem. Autor bohuzel nevysvétluje, pro¢ z metod uvedenych

v reersi zvolil pravé obrazovou korelaci. Pro omezeni po¢tu chybné detekovanych pfechodi jsou
piechody vyhledavany pouze v okoli os komunikaci, které jsou piebirany ze ZABAGED.

V kapitole 6 autor popisuje zplsob stanoveni parametrd a vybér vhodnych kritérii pro dfive
navrzeny algoritmus. Za velmi pozitivni povaZuji snahu autora o objektivni stanoveni zminénych
parametrd a kritérii. Cenné je také srovnani dosazenych vysledkii s obdobnymi pracemi v €asti 7.1.

Obdobnych vysledki by pravdépodobné bylo mozné dosdhnout vypocetn€ méné€ narocnou (1D
namisto 2D) metodou popsanou v praci jako cross-section profile matching. Vyrazné zlepSeni
kvality detekce by pak mohlo pfinést pfedzpracovani vstupniho obrazu zplisobem, ktery vyuzije
periodicitu obrazové funkce v oblasti pfechodu, tedy aplikaci pasmové propusti nebo jeji obdoby.
Ta miiZe mit naptiklad formu konvoluce s maskou, v nizZ budou hodnoty v kruhovém okoli

s polomé&rem odpovidajicim 0,25 m kladné, v mezikruZi odpovidajicim vzdélenosti od stfedu od
0,25 do 0,75 m zaporné a ve v&tsi vzdalenosti pak nulové, pfi¢emz soucet vSech hodnot masky bude
nulovy.

Na obrazku 19a na str. 40 jsou na pfechodu na severnim okraji kfizovatky patrné vyrazné rozdily
hodnot korelaci na okraji pfechodu, ktery je blizsi ke stfedu kiizovatky, ve srovnani se zbytkem
prechodu. Absolutni hodnoty korelaci na okraji ptechodu (tzn. tam, kde jsou pouZity vSechny
rota¢ni varianty vzort) jsou vyrazn& vyssi. Pokladam to za chybu, kterd miize zésadnim zplisobem
ovliviiovat celkové vysledky detekce.



Za ne zcela vhodny povazuji zpsob vybéru korelaéniho vzoru v ¢asti 6.1.2, kde jsou ,,body*
piifazovany pouze vzoru s nejlepsim vysledkem. Praci by jisté prospélo uvedeni vypoctenych
hodnot jednotlivych charakteristik Pobrys/Pcelkem a Pobrys/Vobrys. Popis zplisobu ureni
,,vizualniho* hodnoceni chybi. Podobné v &asti 6.1.3. Zvolené charakteristiky preferuji vybér uzsich
variant vzoru, které budou poskytovat vétsi hodnoty korelace blize okrajtim pfechodu (a tedy 1 vySsi
hodnoty charakteristik Pobrys/Pcelkem a Pobrys/Vobrys) ve srovnani se §ir§imi (a pravdépodobné

v

V tabulce 9 na str. 49 je ziejmé chyba, nebot’ napt. v fadku pro scénu HZ_1A_18S2 je primérna
rozloha mensi, neZ rozloha minimalni. V poslednim fadku pak vychazi primérna rozloha stejné
velka, jako rozloha minimdlni. Tato chyba mohla ovlivnit vybér metody stanoveni prahu velikosti
piochy a vzdalenosti polygond.

Price je vhodné a piehledné Elenéna. Text je velmi ¢tivy, mySlenky autora jsou vyjadieny
srozumitelné. Gramaticka a jazykova troven prace je velmi dobra. Prace obsahuje jen malé
mnozstvi faktickych a gramatickych chyb &i pfeklept (napiiklad ,,Prostorovy obraz je pak souctem
frekvenci a amplitud.” na st. 19, nebo ,,soufadanice* na str. 25). Za nejvétsi jazykovy prohfesek
povazuji uziti slova ,,vydetekovan® na str. 53 nahofte.

Autor v praci striktn€ rozliSuje po&itadové vidéni a metody DPZ (pfipadné data pocitatového vidéni
a data DPZ), coz je dle mého nézoru chybou. Oddéleni t&chto dvou disciplin plyne pouze z historie
a je z¥eimé, Ze se budou stale vice prolinat.

PfestoZe se prace vénuje detekci piechod na ortofotu, je v textu ¢asto namisto pojmu ortofoto
pouZivan nespravné pojem letecky (mé&ficky) snimek (napf. ,,Jako vstupni obrazova data byly
pouzity mimovegetaéni letecké snimky tizemi hlavniho mésta Prahy a okoli, pofizené v bfeznu
2016.“ na str. 31). Kartograf i geoinformatik by mél mezi témito pojmy jasné€ rozliSovat.

Autor ukazal, Ze i relativné slozity problém, jakym detekce ptechodd je, je moZné s vyuzitim
existujicich nastrojii (v tomto pfipadé konkrétné ArcGIS) fesit automatizovan€ pomoci
jednoduchych programu/skripta.

Citace literatury jsou pouZivany spravné. Autor disledn& uvadi reference na pouZité zdroje.
V seznamu pouzité literatury postradam uvadéni identifikatorti typu ISBN ¢i ISSN, coZ je v rozporu
s citaéni normou ISO 690. Podobné v internetovych zdrojich postradam datum citace.

K implementaci navrzeného algoritmu

Namisto pouziti fady podminek ve skriptu RoiDefine.py pro nastaveni hodnot orientationa
category by jisté bylo vhodng&ji po&itat hodnotu category jako podil hodnoty orientace

(v proménné A) a hodnoty 11,25 nasledované zaokrouhlenim vysledku (doplnéné o upravu vysledki
pro hodnoty A v rozsahu od 174,375 do 180). Hodnotu orientation pak vypocitat jako
2”category.

Ve skriptech jsou obecné& &asto opakovany identické, nebo velmi podobné ¢asti kddu, coZ neni
dobra programatorské technika.



Zpisob vypo&tu orientace segmentu linie i jeho implementaci ve skriptu SetOrientation.py povazuji
za neobydejné komplikovanou. Pro¢ je napfiklad na fadku 6 (uX = (startX + 10) -
startX)) pfifazena proménné uX hodnota 10 timto zpisobem? Pro¢ neni vypoctena orientace

v ptipadg, Ze je jedna ze soufadnic pogate¢niho a koncového bodu stejna (if startX != endX
and startY != endY:)?

Casové naroéna korelace je ve skriptu Correlation.py zbyte¢né po&itana pro cely obraz. Teprve pro
dal$i zpracovani jsou pouzity pouze &asti v okoli os komunikaci. Podobné funguje také Skalovani
rastru korelaci ve skriptu CorScaling.py.

Otazky

V &em spatiujete rozdily mezi po&itatovym vidénim a metodami DPZ? Je jim skute¢n€ zpracovani
obrazovych dat v redlném Case (viz str. 14, (Jain, et al., 1995))?

Mohl by autor vysvétlit, jakym zplisobem pog¢ita orientaci segmentu linie ze soufadnic jeho
po&ate¢niho a koncového bodu ve skriptu SetOrientation.py? Jak je mozné vypocitat orientaci

segmentu s vyuZzitim vztahti mezi stranami a (thly v pravotihlém trojihelniku (tzn. bez vyuziti
vlastnosti skalarniho soucinu vektorti)?

Jak autor vysvétli vySe zminéné vyrazn& odli$né hodnoty korelaci (obrazek 19a na str. 40) na okraji
prechodu ve srovnani se zbytkem pfechodu? Existuje jiné vysvétleni, neZ pouZiti vzord se Spatnou
rotaci?

Hodnoceni

Diplomovou praci hodnotim stupném velmi dobie a doporucuji k obhajobé.

V Plzni dne 6. 9. 2017

—

Ing. Radek Fiala, Ph.D.



