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((1): semestre imparell, (P) semestre parell.)

[ Objectine [ Temann ) | Apunts | [ Practiques | | Bibliogeatia | { Avaluncio | [ Links |

Objectius de I'assignatura

L'objectiu de I'assignatura és donar a I'alumne una visié general de les teeniques de visio per
computador. L'enfocament de Fassignatura és fonamentalment algorismic, minimitzant les
demostracions matematiques. La idea és que alumne entengui quins sén els problemes que s'intenten
resoldre i quines s0n les idees darrera la seva resolucié. L'enfocament de Passignatura facilita la
comprensio de la visié computacional com un factor molt imponant dins de la intelligéncia artificial, i
ddna una visio global que deluig la idea de calaix de sustre de 1@cniques per extraure informacio de les
imatges. Aixi nateix, menire ¢ls problemes estan més orientats a la metodologia algorismica, les
practiques estan dissenyades per a no perdre de vista la globalitat de la idea de visid computacional .

Temari

1. Introduccid (2 hores)

a
o

Qui és la visi6 per Computador?
Metodologia de la recuperacié. Metodologia del comportament.

1. Formacié de les imaiges (2 hores)

a

Aspecles geometrics de la formacié de les imatges. Projeccio ortografica. La llum. Emisié
i propagacié de la lHum.
Superficies i il luminacid. Lents. El nostre mén visual,

I. Deteccié de caracteristiques. (4 hores)

o
o
o
-1

Deteccid de contorns. Operadors diferencials. Aproximacions discretes.

Soroll i deteccié de discontinuitats Deteccid i localitzacié de contoms.

Espais escala. Operadors diferencials. Espai escala i visid.

Estructura de la imatge. Operadors definits en coordenades cartesianes. Operadors definits
en coordenades calibrades,

1. Profunditat i forma. (8 hores)

e o o o

o o

Enfocament, Bases fisiques de Fenfocament. Enfocament i pereepio.
Enfocament i profunditat. Profunditat a partir de I'enfocament. Profunditat a pantir del
desenfocament.

Deteccid i analisi del moviment. Camp de moviment. Deteccid del flux aptic.
Suavitat i flux dptic. Moviment i visié. Utilitas.

Visi6 estereoscopica, Geometria binocular.

Metodes de recerca de correspondéncia. Métodes basats en I'area. Estéreo basat en
caracteristiques.

Percepeid i anlisi de textures.

Metodes computacionals de percepeio de textures. Métodes estadistics. Métodes
estructurals,

Métodes basats en bancs de filtres. Deteccid d'orientacions a partir de textures.

1. Reconcixement (4 hores)

o
-
-
o

Reconeixement d'objectes. Classificacio.

Ajust de models a la imatge.

Organitzacio perceptual. Relacions en la imatge i inferencies geoméiriques. Punt de vista,
Inferéncies 3D a partir de caracteristiques. Extraccio Je caracleristiques.

1. Capacitats visuals i comportament, (4 hores)

o

Visio i accions. Descripeid de la imatge. Descriptors estadistics dels valors de la imatge.
Descriptors estadistics de la localizacio. Descnpeions analitiques. Descnipaio visual,
INEFPretacio n accions.

Compoctament visual. Funcio i estructura en el sisteni visual huma. Visio ammada. EI
mare de fixacio.



e Contol de la mirada. Comportaments visuals. Aprenentalge.
1. Alues (6 hores)

Color. Bases lisiques.

Color i pereepeiad. Color i visié: indexacio.

Visio Industrial. Arquitectures.
Desenvolupament de sistemies de visié industrial.

o o 0o ©

Apunts

“Els apunts de l'assignatura, Visid per Compnutador de Jordi Vitiia, han estat editats pel Servei de
Publicacions de la UAB dins de la colleccio Materials .

Les practiques estan explicades en uns apunts que es poden obtenir al Servei de Folochpies.

Practiques

Regim: tancat (4 sesions de 2.30h)

E I Tital ___Duracié:
fPractica | Introduccio al ViLi Dins de la 2* practica
Deteccid de caracieristiques | sessio
« |Extraccio de caracleristigues I sessio
Practica 4 i—l{ucoucixcmcni d'objectes 2 sessions
Grups de Horaris
pricilques " Dia Hora " Dies
Grupl Dilluns 12:00 a 14:30 16/3, 23/3, 20/4, 27/4
Guup2  [Dillns  {15:30a 18:00 16/3,23/3, 20/, 2704
'Grup 3 Dimas (1400 16:30 17/3. 2403, 21/4, 28/4
(.mp-l SR mil).hu:ms_ B TP T E— !i?ﬂ TR
Grup 5 IDijous [12:00 a 14:30 [19/3,26/3, 234, 304

(les practiques es welitzaran al laboratori de la unitat de Processament d'Imatges i ntel-ligéncia
Autificial: aula ¢5-30Y)
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Mcetode d'avaluacio

Nota final = 7.5 * Nota teoria (examen) 4 2.5 Nota practiques (examen)

Notes minimes: S'ha d'aprovar I'examen de forma global.

Practiques obligatorics per aprovar: S'han de fer i obtenir un APTE

Alwres criteris: pormativi intega de la Unitat de Processament d'lmatges i Intel ligencia Antificial
(Dept. Informatica).

Altres links relacionats

.« & & & & B

o1 Vision Home Page

European Computer Vision Netwark Home Page.

D Base of Computer Vision References

Binvcular Camera Platform Howe Page,

Document lmage Understanding and OCR information and yesources.

Demostracions

Seqiiencies MPEG de la deteccid de profunditan a partir d'enfocament (en wemps real) segons
Nayar: demol_, demo? , demod .

Seqiiencies MPEG de tracking visual segons Nayar: demol

Seqiiencia MPEG: Real time motion detection, seementation and tracking . Dept. Of Camputer
Science, Univ. of London,

Yision-Based Robutics.



