O que é Analise de Imagens ?

(O que é Computagdo Visual?)

Computacio Visual =

Computacio Grafica + Processamento de Imagens + Visdo Computacional

PROCESSAMENTO
<‘>
. /| oaoos

VISAD A

s
\__—| IMAGENS

C PROCESSAMENTO >
DE IMAGENS

Analise de Imagens envolve Interpretacdo, nao s6 Processamento

C.)

Analise de Imagens =
Processamento de Imagens + Visdo Computacional
- ou
Analise de Imagens é um ramo da Visao Computacional

(O que é Visdo Computacional?)



Contexto

- Dotar maquinas da capacidade de lidar com informacoes
sensoriais

- Criacdo de maquinas inteligentes: IA
Objetivo

- Extrair, a partir de imagens, informacoes que permitam
a interpretacdo da situacgao representada.

Caso Padrao: Visao Robética
— Anailise 3-D

- Extrair as caracteristicas tridimensionais de uma cena,

visando reconhecimento, manipulacdo, e navegacao.

Outras Aplicagoes: Analise de Imagens
— Analise 2-D

. Microscopia

¢ Radiologia

e Sensoriamento Remoto

e Processamento de Documentos

e Automacdo Industrial



Caracteristicas Gerais:
- Visao Computacional ndo é Computacdo Gréfica

- Visao Computacional ndo é Processamento de Imagens

- Visdo Computacional é interdisciplinar

Interagoes:

e Computacao Grafica

e Processamento de Imagens

e Fisica

e Matematica

e Inteligéncia Artificial

e Psicologia

e Neurofisiologia

- Visdo Computacional ji tem aplicagées praticas

e Maior sucesso em ambientes restritos: iluminacdo con-
trolada, poucos objetos (e.g., linhas de montagem)

- Desafio para a Visao Computacional: Visdo de propésito
geral

e A visdo é um problema IA-completo

3



Processamento

A=. )
de Imapens Visdo Computaciorl
LGN

MODELOS

MATEMATICOS
DA CENA

Computacao Gralica



- Alguns problemas com a Visdo de propésito geral:
e Iluminacao nao-uniforme
e Sombras

e Descricdo de formas e texturas complexas (e.g., nuvens,
arbustos)

Paradigma da Visao 3-D: Sinais-a-Simbolos

- A malha de intensidades é transformada em uma seqiiéncia

de representagoes cada vez mais abstratas dos atributos da
cena.

Imagem— Imagem segmentada— Estrutura Geométrica—
—Descrig¢ao simbdlica

Hierarquia (Cognitiva) de Processos:

¢ Baixo Nivel (=~ Processamento de Imagens)

e Nivel Intermedidrio (Extragdo de Informacéo Intrinseca)
e Alto Nivel (= IA: Descrigdo Seméantica)

- Inteligéncia depende de conhecimento: Modelo do mundo

- Problema: Teoria de Controle para estes processos









Sistema de Visao Computacional 3-D
Moédulos:

e Segmentacgao

e Extracdo de contornos

e Obtencao de mapas de orientacdo e profundidade
e Comparagao a modelos armazenados

e Interpretacao

Alguns Problemas em Visao Computacional
e Modelagem e representacdo de forma

e Integracao visual

e Arquitetura dos sistemas de visao

e Processamento em tempo real

e Sensoriamento ativo

e Interacdo homem-maquina



Exemplos de Processos em Visao 3-D
e Restauracao

e Segmentacao

e Interpolacao

e Detecgao de bordas e contornos

e Estereoscopia

e Estéreo Fotométrico

e Shape-from-Shading (Texture, Motion)

e Sensoriamento ativo



3.4. SEGMENTACAO DE IM 3ENS E DETECGAO DE CONTORNOS

Figura 3.11
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3.4. SEGMENTACAO DE [NLAGENS E DETECCAO DE CONTORNOS

»

Figura 3.13
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3.4 SEGMENTACAO DE IMAGENS E DETECCA0O DE CONTORNOS

Figura 3.14



Figure 2.8: a. A face image of 8-bils and 128 x 128 pizels. b. Randomly chosen 50

% of the original image. For display the other 50% are filled with white dots. c. The

algorithm described in (2.21) is applicd to smooth and fill incat the same time with

v = 208 and a = 4 for 10 iterations. d. For comparison and to stress the importance
I

of the line process field, |, we show the resull of simply bluring the sparse data, when

[ =0 everywhere

T v+ e s e

il



= ,’\ T /_"3';";""'? ¢ s
LSS B Y
AL T 23 g}g
20 G AR 3 j < llg
LT Hr IR SR

= o ye T g :
T S ey fﬁmﬁ
G g AR NG
B2 A -‘%:’:@E‘Ea—:}g
'F)SJ - D SR iy F A {*'LG‘;’ "
Fosdr R Byl N
[ ‘;E,E‘\y_?; e .-vit' Gt gy,

- N A ‘9 3 Lo,
r‘:ﬁ?-éf Fereg X ;\/ ;}?:. f.‘A A

-~ —————mm gy Ve ay )

-~ s - - . - 2
A .- e i EAmam %L ) ' ,/,
- T R 402 SR 1 ) ) S L6 R s b
_" B St asm e 7
= T
—

Figure 11 : Motion estimation and segmentation : "parking lot sequence’ (by
courtesy of Thomson-LER).
a) First frame of the sequencé (QQJ,XQQJ)
b) Intensity edges exiracted from Fig. 11a
¢) Estimated ﬁwtion discontinuities (400 ilerations, az’ = 1000., as” = 0.02)
d) Associated velocity field (horizon.t.ally' and vertically subsampled by 6) .




(d)

Fig. 2. (a) Intensity images, (b) striped images, (c) edge maps, and
—.(d) overlay of a and c.
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Fig. 6. SHRUB image. (a), (b) Left and right image. (c) Horn’s disparity. (d) CHMR disparity. (e) KO disparity. (f) Our disparity.




