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Otazky ke zkousce predmétu AAM33MPV
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. Popiste algoritmus detekce Harrisovych bodu zajmu. Jaké ma tento detektor para-

metry? Jaky je jejich vliv na pocet odezev (pfimo nebo nepiimo umérny)? K jaké
tridé geometrickych a fotometrickych transformaci je Harrisuv detektor (teoreticky,
odhlédneme-li od diskretiza¢nich efektil) invariantni?

. Popiste vybér méritka pomoci Laplacianu.

. Popiste kroky, jak zobecnit Harrisiiv detektor tak, aby byl algoritmus afinné-

invariatni.

. Definujte, co to je MSER ,Maximally Stable Extremal Region“. Popiste algoritmus

jejich detekce.

Deskriptor SIFT. Popis algoritmu, vlastnosti.
Popiste deskriptor ,,Shape context“.

Popiste deskriptory typu ,,Local Binary Patterns®.

Pouziti lokalnich afinnich ramct pro invariantni popis.

. Popiste, jak lze ziskat korespondence mezi dvojici snimkt, které se vyznamné lis

thlem pohledu (tzv. ,wide baseline matching®)

Jak lze rychle (sub-linedrné) najit deskriptory, které se sobé podobaji?

Jak vyhledava podobné snimky metoda ,bag of words“?

Vyuziti tzv. ,inverted files“ pro rychlé vyhledavani obrazki.

Definujte td-idf vahu vizualniho slova.

Popiste mechanismus ,,query expansion® pro zvyseni dspésnosti vyhledavani.
Definujte, jak popisuje obrazky metoda min-Hash. Jaké ma vlastnosti?

Popiste algoritmus RANSAC. Jaké mé vlastnosti (vyhody, nevyhody)? Jaké ma
parametry?
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Popiste néjaké moderni vylepseni metody RANSAC (WaldSac, PROSAC).

Popiste strukturu detekce objektu typu ,scanning windows“ (,,sliding windows*).
Jak je dosazeno jejich prijatelné rychlosti?

Ukazte, jak 1ze s vyhodou vyuzit integralniho obrazku pro vypocty soucti jasové
funkce v obdélnikové oblasti.

Proc¢ je v metodéch ,sliding windows* pouzivan typicky klasifikator nauceny me-
todou Adaboost? Uvedte vice jak jeden divod!

Popiste algoritmus detekce parametrizované struktury (ptimka, kruznice s danym
polomérem) pomoci Houghovy transformace (HT). Diskutujte vlastnosti algoritmu
(Casova a pamétova narocnost, volba parametri).

Porovnejte Houghovu transformaci a prohledéavani prostoru vsech hledanych struk-
tur hrubou silou.

Porovnejte Houghovu transformaci a RANSAC.

Uvazujte problém nalezeni malé ¢ésti obrazu v obraze (patch matching). Navrh-
néte nékolik moznych kriteridlnich funkci a diskutujte je z hlediska néaro¢nosti,
direncovatelnost a pod.

Uvazujte statickou scénu pohyb kamery pouze v horizontalnim sméru. Nacrtnéte
¢ast obrazu (image patch) ktery bude pouzitelny pro gradientni metody sledovani
(napt. KL tracker). Jaké vlastnosti by takova ¢ast obrazu méla mit, aby byla dobte
sledovatelna.

Uvazujme gradientni metodu sledovéni, (napt. KL tracker). Jaké obrazové ¢ésti
(patches) jsou vhodné pro sledovani? Pro¢? Jaké jsou naopak nevhodné, nebo
nelze je sledovat vibec?

Mean-shift algoritmus. Popiste princip a vypoctéte prakticky piiklad ... (1-D pri-
klad s konkrétnimi ¢isly).

Mean-shift algoritmus. Barevné pixely [R,G,B]" miizeme reprezentovat v 3-D
prostoru. Jak byste provedli redukci do prostoru 256 barev? Mean shift miize najit
shluky bodt. Jaké zdkladni parametry je nutné nastavit algoritmu a jak ovlivni
vystup algoritmu?

Vysvétlete princip dulezitostniho vzorkovani (importance sampling). Predpokla-
dejte, ze mate k dispozici generator rovnomérného rozdéleni. Znate datovy vektor
(vzorky-samples) x = [z1,Z2,...,2,] a asociovany vektor vah (pravdépodob-
nosti) w = [wy,ws, ..., wy,]". Pozadovanym vystupem je datovy vektor x;s délky
n obsahujici prvky z x tak, Ze Cetnost vyskytu bude timérnd véze (dulezitosti)
vzorku.
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Objekt je reprezentovan barevnym histogramem (3-D histogram barevnych ka-
nalt). Navrhnéte alespon jednu metodu, jak porovnavat oblast v obraze s objek-
tem. Za dalsi metodu muzete ziskat extra bod.

Obraz o rozméru 256 x 256 pixelu (mist-sites), kazdy z nich mize nabyvat 4 hodnot
jasu (znacek-labels). Kolik existuje ruznych oznackovani (labelings)?

Problém segmentace obrazu. Jasova hodnota pixelu i (znacka) f; zavisi i na dalsich
pixelech, tedy P(fi|fs—{iy) # P(fi). Zformulujte podminku pro to, aby P(f;|fs_y)
bylo Markovské pole.

Predpokladejme, ze znackovani je reprezentované sdruzenou pravdépodobnosti
P(f)y=z"e "D,

kde

7 = Z e~ U)

felr

je normaliza¢ni koeficient. Hledame znackovani s nejvétsi pravdépodobnosti P(f).
Energii U(f) uvazujeme ve tvaru

U(f) = Udata(f) =+ Usmooth(f)

Navrhnéte vhodnou energetickou funkei Uygqs,(f) reprezentujici shodu pixelu s mo-
delem a energetickou funkci Ugpoom (f) reprezentujici skutecnost, ze hodnoty pixelt
zéavisi na nejbliz§im okoli a ze objekt ma obvykle urcitou velikost a kompaktnost.
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