Visié per Computador. Curs 1995-96.
Enginyeria Superior Informatica, 8& semestre.

1 Temari

Cada tema correspon a 1 setmana de classe:
TEMA 1. INTRODUCCIO.

Lligé 1. Que és la visié per Computador? Metodologia de la recuperacié.

Lligé 2. Visi6 activa, amb proposit o basada en el comportament. Aplicacions.
TEMA 2. FORMACIO DE LES IMATGES.

Lligé 3. Aspectes geometrics de la formacié de les imatges. Projeccid ortografica. La llum.
Emisié 1 propagacié de la llum.

Lligé 4. Superficies i il.luminacié. Lents. El nostre mén visual.
TEMA 3. DETECCIO DE CONTORNS.

Lli¢é 5. Operadors diferencials. Aproximacions discretes.

Lligd 6. Soroll i deteccidé de discontinuitats. Deteccid i localitzacié de contorns.
TEMA 4. ESPAIS ESCALA.

Llig6 7. Espais escala i operadors diferencials. Espai escala i visié.

Lligé 8. Estructura de la imatge. Operadors definits en coordenades cartesianes. Operadors
definits en coordenades calibrades.
TEMA 5. ENFOCAMENT.

Lligé 9. Bases fisiques de ’enfocament. Utilitat. Enfocament i percepcié. Enfocament i
profunditat.

Lligé 10. Profunditat a partir de I’enfocament. Profunditat a partir del desenfocament.
TEMA 6. DETECCIO I ANALISI DEL MOVIMENT.

Lligé 11. Camp de moviment. Deteccié del fluxe optic. Suavitat i fluxe optic.

Lligé 12. Moviment 1 visié. Utilitats.
TEMA 7. VISIO ESTEREOSCOPICA.

Lli¢é 13. Geometria binocular. Metodes de recerca de correspondencia.

Lli¢é 14. Metodes basats en ’area. Estereo basat en caracteristiques.
TEMA 8. PERCEPCIO I ANALISI DE TEXTURES.

Lligé 15. Percepcio de textures. Metodes computacionals de percepcio de textures.

Lli¢éd 16. Metodes estadistics. Metodes estructurals. Metodes basats ‘en bancs de filtres.
Deteccio d’orientacions a partir de textures.
TEMA 9. RECONEIXEMENT D’OBJECTES.

Lli¢g6 17. Classificacié. Ajust de models a la imatge.

Lli¢é 18. Ajust de models rigids. Transformada de Hough. Utilitzacié de models CAD.
Ajust de models flexibles.
TEMA 10. ORGANITZACIO PERCEPTUAL.

Lligé 19. Relacions en la imatge i inferencies geometriques. Punt de vista.

Lligd 20.Inferencies 3D a partir de caracteristiques. Extraccié de caracteristiques.
TEMA 11. VISIO I ACCIONS.

Lligé 21. Descripcié de la imatge. Descriptors estadistics dels valors de la imatge. De-
scriptors estadistics de la localitzacio. Descripcions analitiques.

Lligé 22. Descripcié visual, interpretacid i accions. Relacions entre instancies. Inter-
pretacio.
TEMA 12. COMPORTAMENT VISUAL.

Lligé 23. Funcid i estructura en el sistema visual huma. Visié animada. El marc de fixacio.

Lli¢é 24. Control de la mirada. Comportaments visuals. Aprenentatge.
TEMA 13. COLOR.



Lligé 25. Bases fisiques. Color i percepcié. Color 1 visié: indexacié.
TEMA 14. VISIO INDUSTRIAL.
Lligé 26. Arquitectures. Desenvolupament de sistemes de visié industrial.

2 Practiques

o Practica 1: Aula de workstations. Titol: Espal escala i detectors de caracteristiques.
L’objectiu es familiaritzar-se amb les tecniques d’espai escala que s’han vist a teoria
mitjanc¢ant la construccié d’operadors en I’entorn ViLi.

e Practica 2: Aula de workstations. Titol: Extraccié de caracteristiques dins de ’espai
e-cala. L’objectiu és utilitzar els operadors dissenyats per a extreure I'estructura d’una
imatge geometrica.

e Practica 3: Aula de workstations. Titol: Reconeixement d’objectes basat en caracteris-
tiques. L’objectiu és utilitzar la deteccid i extraccié de caracteristiques d’una imatge per
a reconeixer els objectes que hi apareixen.
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4 Metode d’avaluacid

Nota final = 75 per cent de teoria + 25 per cent de practiques (a partir de I’aprobat de cada
part). Les practiques sén obligatories per aprobar el curs.
5 Professors

e Teoria: Jordi Vitria. Consultes: C5-335, dilluns de 11:00 a 12:00, dijous de 17:30 a 18:30.

e Practiques: Maria Vanrell. Consultes: ¢5-335, dijous de 18:00 a 20:00.



