Enginyeria Informatica

Visio per Computador(20391)

Optativa: 6 credits (3+3)

Objectiu Temari Bibliografia Practiques

Avaluaci6 Recomanacions Professorat

Objectiu

L'objectiu de 1'assignatura és donar a 1'alumne una visié general de
les tecniques de visi6 per computador. L'enfocament de
l'assignatura és fonamentalment algorismic, minimitzant les
demostracions matematiques. La idea és que 1'alumne entengui
quins son els problemes que s'intenten resoldre i quines son les
idees darrera la seva resolucio.

L'enfocament de l'assignatura facilita la comprensio6 de la visid
computacional com un factor molt important dins de la
intel.ligéncia artificial, i dona una visi6 global que defuig la idea de
calaix de sastre de tecniques per extraure informacié de les imatges.
Aixi mateix, mentre els problemes estan més orientats a la
metodologia algorismica, les practiques estan dissenyades per a no
perdre de vista la globalitat de la idea de visié computacional .
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Temari

El nimerp entre paréntesis és el nombre d'hores de classe.

1 . Introducci6 (2h)
1 . Queé és la visié per Computador?
2. Metodologia de la recuperacié. Metodologia del comportament.
2. Formaci6 de les imatges (2h)
1 . Aspectes geometrics de la formacié de les imatges. Projeccié ortografica. La llum. Emisié i
propagacio de la llum.
2. Superficies i il.luminacié. Lents. El nostre moén visual.
3 . Detecci6 de caracteristiques (4h)
1 . Deteccid de contorns. Operadors diferencials. Aproximacions discretes.
2. Soroll i deteccié de discontinuitats Deteccié i localitzacié de contorns.
3 . Espais escala. Operadors diferencials. Espai escala i visio.
4. Estructura de la imatge. Operadors definits en coordenades cartesianes. Operadors definits en
coordenades calibrades.
4. Profunditat i forma (8h)
1 . Enfocament. Bases fisiques de I'enfocament. Enfocament i percepci6.
2. Enfocament i profunditat. Profunditat a partir de I'enfocament. Profunditat a partir del
desenfocament.
3 . Detecci6 i analisi del moviment. Camp de moviment. Deteccié del flux optic.
4. Suavitat i flux optic. Moviment i visio. Utilitats.
5 . Visid estereoscopica. Geometria binocular.
6. Métodes de recerca de correspondéncia. Métodes basats en I'area. Estéreo basat en
caracteristiques.
7. Percepcid i analisi de textures.
8 . Meétodes computacionals de percepci de textures. Métodes estadistics. M&todes estructurals.
9. Meétodes basats en bancs de filtres (Malik&Perona). Deteccié d'orientacions a partir de textures.
5 . Reconeixement (4h)
1 . Reconeixement d'objectes. Classificacid.
2. Ajust de models rigids a la imatge.
3 . Reconeixement basat en I'aparenca.
4. Organitzacid perceptual. Relacions en la imatge i inferéncies geomeétriques. Punt de vista.
6. Capacitats visuals i comportament (4h)

1 . Visi¢ i accions. Descripcié de la imatge. Descriptors estadistics dels valors de la imatge.



2. Descriptors estadistics de la localitzaci6. Descripcions analitiques. Descripci6 visual, interpretacio i
accions.

3 . Comportament visual. Funcid i estructura en el sistema visual huma. Visi6é animada. El marc de
fixacio.

4. Control de la mirada. Comportaments visuals. Aprenentatge.

1 . Arquitectures pels sistemes visuals.
. Color. Bases fisiques. Color i percepcié. Color i visi6: indexacio.

Visi6 Industrial.

Camares.

Optica.

Arquitectures.

Sistemes de percepcid de la profunditat.

Organitzaci6 perceptual.

Transformada de Hough.

Sistemes Biomeétrics.
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Per qué tenim il-lusions visuals?
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Practiques




Reégim: Es realitzen al laboratori de la unitat de processament d'imatges en 4 sessions de 2.5h amb el software Matlab
5.2,
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