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MOTIVACE

 Pocitacové vidéni (PV) — Computer Vision (CV)
(akademickd zaleZitost)

* Pochopeni vicerozmérnych dat (nejcastéji obraz) (B&W,
barevny, 3D — sekvence, ultrazvuk, tomograf)

* Zpracovani 2D signdlu — image processing

* Machine vision (MV) — poc¢itacové vidéni v pramyslu —
praxe (+I/O zafizeni, optika, svétla, zpétnd vazba, ....)

* Spojeno s rozvojem vypocetni techniky
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Vytez z 3D dat, zdznam ultrazvuku

(jas v obraze reprezentuje hustotu materidlu).



Zobrazeni pomoci pseudobarveni — napft.
,obraz” teploty



PRVKY POCITACOVEHO
VIDENI (PRO MV)

 Fyzikalni principy — geometrie, svétlo
e HW — pofizeni dat, diskretizace, digitalizace
e Algoritmy — zpracovani signalu

*Interpretace vysledku



ZAKLADNI PROBLEMY
POCITACOVEHO VIDENT

e Velké mnozstvi dat

* Vysokd variabilita obrazovych dat
* Velké mnozstvi kombinaci pro vybér feSeni

e Zména objektu se zménou svétla (pohyb odrazti a stint1)
e Ztrata informace 1D

eSum




INZENYRSKY PRISTUP
K RESEN{ PROJEKTU

“Nutnd komplexni znalost problému a moznosti feSeni.”



TYPY SCEN

* Obecna (video z dovolené, z havdrie od Gcastnika, ...). VSechny
parametry jsou ,libovolné”. Zpracovani vyzaduje robustni a
,inteligentni” algoritmy, vétsinou se zdsahem c¢lovéka.

* Méfici obecna — (snimky dopravy (rychlost, ¢ervend, dozorové
systémy, ...). Je mozné ¢astecné nastavit podminky (zvolit ¢i zjistit
polohu, zajistit svételné, ¢i drobné pomocné zatizeni (znacky;,
jednoducha ¢idla, ...).

* Méfici prumyslova — (pfesnd méfeni — rozmery, tvary, ...) vétSinou
velka az naprosta volnost ve tvorbé scény. Pomocna plné kooperujici
¢idla, vétsi méfici soustavy, spoluprace okoli (strojii) s méficim
systémem ... Jednoduché (ale specializované) algoritmy s velkou
apriorni znalosti a potlacenymi vnéjsimi vlivy.
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TERMINOLOGIE
RETEZEC ZPRACOVANI HW

*Scéna okoli — osvétleni, objekty okoli, pomocné objekty, ...
*Scéna objekt zajmu — velikost celkova a detailu, rychlost pohybu, ...

» Optickd soustava — (Sifeni svétla z okoli na detektor) zrcadla, ¢ocky,
objektiv

» Senzor (detektor) — diskretizace, rozliseni, pfevod svételné informace

na elektrickou, monochromatické /barevné, plosné/linearni, rychlost
snimani/ citlivost, CMQOS, CCD

e Kvantizace — digitaliza¢ni deska, A /D ptevod do ¢islicové podoby,
pocet bitti 2" , pomér signdl k umu
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TERMINOLOGIE
RETEZEC ZPRACOVANI SW

e Pfedzpracovani — zakladni tprava signdlu, odstranéni
Sumu, zvyraznéni hran, korekce zkresleni, ...

e Segmentace — oddéleni objektu od pozadi
» Zpracovani/popis — vybrani ptiznaki

* Pochopeni informace — klasifikace, detekce, méteni
rozmeérd, detekce pohybu, OCR, LPR, ...



OBORY VYUZIVANE V
POCITACOVEM VIDENI

e Geometrie — transformace linearni a nelinearni

*Optika — zkresleni jasova a geometricka, projekce, typy
odrazu

 Teorie zpracovani signalu
* Algoritmizace a datové struktury

* Strojoveé uceni



TVORBA SCENY

* Hardwarové soucasti algoritmii a méticiho fetézce
eSvétla

e Objekt

* Snimac (objektiv)

* Vzajemneé umisteni



ZISKANTI CISLICOVE
REPREZENTACE OBRAZOVYCH DAT

*Snimani scény

*Optika

e Detektor (diskretizace)
*Digitalizace (kvantizace)

e Sum (odstranéni ruseni)



ZPRACOVANI DAT

* Nejcasteji extrakce pfiznakt a na né metody zalozené
na uceni

» Pfedzpracovani, vyhledani objekta (entity, markanty),
porozumeéni (OCR, 3D rekonstrukece, ...)



Sedoténovy obraz —
original

Zvyraznéni hran pomoci
hranového filtru
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Hranovy obraz Vybér ,nejvétsich” hran na
reprezentovany zdkladé maxim HT a

Houghovou transformaci  snimku hran
(HT)



INTERPRETACE A
7ZPRACOVANI VYSLEDKU

e Kalibrace

* Pfevody mezi méfenim a kalibraci

e Uceni

e Srovnani se vzorem

e Urceni tvaru, poctu, polohy, rychlosti
» Uprava vystupu pro clovéka
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PREHLED ULOH
POCITACOVEHO VIDENT

e Interpretace obrazu — co vidime
o ZjiStovani pozice (objekti, kamery) — poloha v obraze

*Sledovani pohybu objektd — sekvence snimkti



ULOHA: ROZPOZNAVANI
OBJEKTU

e Podle velikosti, tvaru
 Bindrni snimek (prahovani)

e Jak fesit dotykajici se nebo prekryvajici se objekty??
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ULOHA: DETEKCE ZKRESLENI
OPTICKE SOUSTAVY

* Detekce , kiivosti” pfimek

* Detekce kfiZzeni Car — pruseciky pfimek,
rohy, pravidelnd struktura

* Testovani objektivu, pfiprava pro korekce
prl mereni

2D prfedloha —nékteré parametry zkresleni

3D predloha - vSechny parametry
zkresleni
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APLIKACE: MAZACI PRYZE

* Detekce velikosti pryze
* Detekce tvaru a kvality potisku (¢tyti barvy)
» Uceni na zdkladé snimanych vzora — tvorba , pramérného” vzoru

* Srovndni se vzorem — zjiStuje se rozdil a jeho charakter

3

2 &
3 S
o

‘c’g o
> -
= oy
> >

= €
= ]

22



APLIKACE: VADY LAHVI

* Transparentni material

e Sfika materidlu ovliviiuje optické vlastnosti
* Nekteré ,,vady” jsou vyrobni

* Nastaveni velikosti a typu vad

*Shlukovd analyza s generovanim piiznaka

*Podle priznakt — rozpoznani vady
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APLIKACE: YOUNGOVY
PROUZKY

e Bezkontaktni méfeni drsnosti povrchu
*Bez pouziti ostfici optiky

e Operace ve fourierovské oblasti

* Stanoveni drsnosti povrchu

 Vysledkem Youngovy prouzky — hledani maxim,
minim a dekrementu (pokles obélky)
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40’

Vstupni snimek s tzv. Vystupni snimek

spekly vzniklymi odrazem  Youngovych prouzki pfed a

laseru od méteného po filtraci a fez, z néhoz se

povrchu. detekovaly parametry pro
urceni drsnosti povrchu.
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