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Naroc¢nost zadani pramérné obtizné zadani
Obtiznost zadani odpovida jinym zadanim z oblasti zpracovani obrazu.

Splnéni pozadavki zadani zadani spinéno
V8echny body zadani byly spinény.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi
Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi a nevymyka se standardu.

Prezentacni Uroven predlozené prace 78 b. (C)

Struktura prace je navrzena dobre, jednotlivé kapitoly jsou dobfe poskladany a logicky na sebe navazuji. Prace
se dobre ¢te a je snadno pochopitelna. Sekce 2.3 popisujici kalibraci kamery pomoci Ubéznikd by méla
obsahovat reference na existujici prace pro kazdou ze zmifiovanych variant.
Formalni uprava technické zpravy 65 b. (D)
Prace obsahuje vétsi mnozstvi preklepl a typografickych nepfesnosti. U citaci je vyuzivano riznych spojeni (et
al., kol., a spol.), coz by mélo byt sjednocené skrz celou praci. V rovnici 2.3 jsou dvé riizné matice a mély by od
sebe byt vyraznéji oddéleny (vypada to jako maticové nasobeni). Za nevhodné Ize povazovat vyhradné pouZzivani
rastrové grafiky i tam, kde by mohla byt vyuzita vektorova.
Prace s literaturou 65 b. (D)
Veskera citovand literatura je relevantni a vztahuje se k danému tématu. U citace [1] nejsou uvedeni autofi. U
citace [16] jsou nevhodné zadani autofi, coz vede ke Spatnému vysazeni citace.
Realizac¢ni vystup 60 b. (D)
Vysledkem préace je aplikace slouzici ke kalibraci dohledové kamery na zakladé pozorovanych vozidel ve scéné
a naslednému meéfeni rychlosti téchto vozidel. Vysledné kalibrace jsou porovnavany na vefejném datasetu.
Hlavnim problémem jsou detekce vozidel provadéné pomoci odecitani pozadi, které nefunguje tak spolehliveé
jako napf. konvoluéni neuronové sité. Kalibrace se pak provadi pomoci lokalizace prvniho a druhého Ubézniku za
pomoci detekovanych vozidel. Za pfedpokladu kalibrované kamery a detekce vozidel je jiz vypocet rychlosti
snadny.
Vyuzitelnost vysledku
Prace navazuje na jiz publikované prace na dané téma. Byla snaha néjakym zplsobem rozsifit tato dostupna
feSeni, coz se ve vysledku pfili§ nepodafrilo. Pro uréeni méfitka scény je vyuzito 2D-3D korespondenci bod(
detekovanych na vozidlech, coz ale neni souc¢asti prace a byly pouzity detekce dostupné v datasetu. Bez
moznosti detekce téchto korespondenci na jinych scénach je tak pouZziti této metody limitované.
Otazky k obhajobé

¢ Bude metoda fungovat i pro pohled na silnici z boku?

¢ Pro€ metoda vyrazné selhava na stfedovych pohledech v pouzitém datasetu?
Souhrnné hodnoceni 65 b. uspokojivé (D)
Celkové prace nepfinasi téméf zadna rozsifeni oproti jiz dostupnym metodam pro automatickou kalibraci
dopravnich kamer. Vysledné feSeni je limitovano na pfimy pohyb vozidel a nutnost mit dostupné 2D-3D
korespondence bod( detekovanych na vozidlech. Prezentované vysledky v8ak ukazuji potencial daného feseni
a pouziti lepSiho detektoru vozidel by mohlo celkovou pfesnost vyrazné zvysit.
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