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Naroc¢nost zadani pramérné obtizné zadani

Splnéni pozadavki zadani zadani téméf spInéno s drobnymi vyhradami
Pan Vinar¢ik si za cil prace zvolil realizaci simulované pan-tilt-zoom kamery z obrazu pofizeného fixni kamerou

s fish-eye objektivem. Zaméfil se na pouziti snadno dostupnych komponent a rozhodl se také vyuzit otevieného
standardu ONVIF pro bezpecnosti kamery. Jedna se o zajimavy cil prace, protoze takova feSeni nejsou v open
source podobé dostupna.

Z pohledu nazvu prace vSak vysledné feSeni nema mnoho spole¢ného s inteligentni bezpe€nostni kamerou.
Autor sice do feSeni zaintegrovat i detekci lidského obli¢eje z knihovny OpenCV, ale informace z detektoru se
déle nijak nevyuzivaji.

Rozsah technické zpravy je v obvyklém rozmezi
Technicka zprava obsahuje pasaze, které jsou zcela zbytedné a popisuji elementarni znalosti (Kap. 5.1 Uvod do
pocitaCového vidéni) nebo pouze povrchné diskutuji zAkladni poznatky daného tématu a nejsou pfili§ pfinosné.

* Napf. v kapitole 5.3.2 autor popisuje geometrické transformace, ale feSi pouze rotaci a viibec nediskutuje
zpusoby interpolace, které maji zasadni vliv na kvalitu finalniho obrazu.
Prezentacni uroven predlozené prace 60 b. (D)
Motivace, zakladni cil prace a technické Feseni jsou ve zpraveé popsané dostate¢né, ovSem struktura s jakou
autor prezentuje informace mohla byt promyslenég;si.
Po pfecteni navrhu mam zékladni pfedstavu o technickém feSeni (Gstreamer, Python, Shinobi, atd.), ale ve finale
nevim, co v8e bude fedeni umét, jaké funkce bude nabizet, zda-li tam bude i néjaka inteligence, atd.

¢ Navrh je z ¢asti popis implementace a implementace je zase z ¢asti instalaéni manual pro rozchozeni
zdrojového kodu...
¢ Vlyznamna Céast teoretickych kapitol se vénuje bezpec€nosti, ale jak je tento aspekt reflektovan
v implementaci neni zfejmé.
Formalni uprava technické zpravy 70 b. (C)
Jazykova stranka prace je dobra. Z pohledu typografie autor nepracuje dobfe se vzorci - u vzorce 5.2 chybi
vysvétleni symboll a viibec nefesi y-souradnici. Nékteré vzorce nejsou Cislované. Narazil jsem i na rastrové
obrazky, které obsahuiji ¢isté text (napf. Obr. 7.1), coz neplisobi dobre.
Prace s literaturou 55 b. (E)
Literaturu tvori technicka dokumentace k Raspberry Pi, OpenCV a standardu ONVIF, coz je pochopitelné. Z
pohledu nazvu prace velmi chybi analyza, jaké funkce dnesni inteligentni kamery nabizi a podporu jakych funkci
by bylo dobré v technickém feSeni zohlednit a pfipravit.
Také jsem ziskal dojem, ze autor pfi studiu nesel do vétsi hloubky a €asto funkce OpenCV jen pouziva, ale prilis
nerozumi jejich zakladnim principlm.
Realizacni vystup 75 b. (C)
Simulace pan-tilt-zoom kamery je nejzdafilejsim vysledkem prace. Redeni mi bylo pfedvedeno a je funkéni.
Pfipraven je i instalacni skript.
Zdrojové kody v Pythonu jsou okomentované, jen vSe nemuselo byt v jednom skriptu. Vyznamna ¢ast Python
skriptu je pak inspirovana dostupnou open source implementaci ONVIF standardu.

¢ Neni Uplné jasné, jaké dalsi soubory vytvarel sam autor, napf. v .js souborech v adresafi services uz totiz
komentare nejsou.
Skoda, Ze autor nedoresil i problém s rychlosti detekce tvafe. Nelze jej Fesit moznosti funkci vypnout, protoze
takova funkce je stejné nepouzitelna! Chtélo by to zvazit jiny pfistup, mozna samostatné viakno pro detekci
obli¢eje, apod.
Vyuzitelnost vysledku
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Jedna se o praci implementacniho charakteru, jejiz vysledkem je feSeni pro simulaci pan-tilt-zoom kamery
s podporou standardu ONVIF. Zdrojové kody jsou dostupné na GitHubu a mohou byt uzite¢né dal§im vyvojarim.
Kladné hodnotim i snahu o provedeni uzivatelskych testl. Ackoliv nejsou zpracovany idealng, tak experiment
s vyhledanim objektu v obraze je zajimavy.
Otazky k obhajobé

* Vysvétlete koeficienty v rotaéni matici (str. 34), kterou pouzivate v OpenCV funkci undistortimg().

¢ Rozliseni Shinoba kamery je na 200 stuprid docela malé. Jaké je rozliSeni simulované pan-tilt-zoom

kamery? Lze rozliSeni kamery zménit?

e Jakou metodu interpolace vyuzivaji funkce, které vytvari obraz simulované kamery?
Souhrnné hodnoceni 65 b. uspokojivé (D)
Seznamit se s protokolem ONVIF, poresit korekci zkresleni fixh-eye kamery a poskladat z dil¢ich bloku celkové
feSeni urcité nebylo jednoduché. Panu Vinar€ikovi se to vSak povedlo a to je tfeba ocenit. Kvalita technické
zpravy a jen slaby pokus o zakomponovani néjaké "inteligence" do kamery mé v8ak nuti praci hodnotit mirné
podprimeérné.
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