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1. Pojmy, prerekvizity z digitalniho zpracovani obrazu.
Ulohy zpracovani obrazu ([1] kap. 6), typicky postup zpracovani dvojrozmérného
obrazu v¢etné interpretace, digitalni obraz ([1] kap. 12), kamera ([1] sekce 8.2),
zpracovani obrazu bez znalosti o obsahu obrazu, tj. predzpracovani (jen piehled).

2. Segmentace dvojrozmérného obrazu. [2], kapitola 6.
Formulace ulohy segmentace, iplnéa a castecna segmentace. Prahovani a automa-
ticka volba prahu. Segmentace na zakladé hran, relaxace hran. Segmentace na za-
kladé oblasti, nartistani oblasti. Segmentace metodami matematické morfologie,
prostor méfitek v morfologii, granulometrie ([1] kap. 12, od 12.4.4 do konce kapi-
toly). Srovnavani se vzorem, korela¢ni metody, jak dosdhnout invariantnosti viici
zvétsSeni, rotaci, atd. Houghova transformace, randomizované metody, RANSAC.

3. Popis a rozpoznani objekta v obraze. [2], kapitola 7.
Barveni oblasti. Reprezentace na zakladé hranic oblasti, fetézovy kod, odhad
délky hranice, Fourierova transformace hranice, prostor métitek (scale space),
¢asti hranic jako primitiva pro syntaktické rozpoznavani (napf. na klasickém pii-
kladé popisu chromozomu), pfevod z rastrového do vektorového tvaru. Popis
oblasti, zékladni skaldrni popisy, projekce a momenty, konvexni obal.

4. Zaklady fyziologie vidéni. (podle prednasky).
Lidské oko, usporadani sitnice, ¢ipky a tycinky, zluta skvrna, gangliové bunky,
zékladni zpracovani signalu na sitnici.

5. Marrova teorie.
Marrova teorie 3D vidéni, 4 tirovné reprezentace obrazu: intenzitni obraz, pr-
votni nacrtek, 2 a pul rozmérny nacrtek, 3D reprezentace vztazena k objektu
2], kapitola sekce 9.1.1. Matematicky model hranové detekce hran jako konvo-
luce s Gaussianem. Tvar z X, formulace tloh, X = stereo, pohyb, obrys, silhani
zaostfeni, textura.

6. Geometrie kamer. [2].
Zéklady projektivni geometrie, sekce 9.2.1. Jedna perspektivni kamera a jeji ka-
librace, sekce 9.2.2 az 9.2.4. Dvé kamery, stereo, (bilinedrni) epipolarni omezent,
sekce 9.2.5 az 9.2.9. Tt kamery, trilinedrni omezeni, jen myslenky, sekce 9.2.10.
Algoritmy hledani stereo korespondence, sekce 9.2.11. Ziskani hloubkovych map,
range finder na zakladé doby letu a strukturovaného svétla, sekce 9.2.12.



7. Reprezentace a méieni 3D objektu [2].
Objemové (sekce 10.2.3) a povrchové reprezentace (sekce 10.2.4). Ziskavani infor-
mace o 3D objektech. Méreni jako mrak bodi. Pfechod od mraku bodt k povrchu,
triangulace, sekce 10.2.5. Registrace castecnych 3D modelti, sekce 10.2.6.

8. Rekonstrukce scény z obrazu. (podle prednésky, jen prehled)
Rekonstrukce scény (euklidovskd) z paru snimkt ziskanych kalibrovanou kame-
rou (vypocet relativni polohy kamer, optimalni rekonstrukce, pocateéni odhad
a gradientni optimalizace). Rekonstrukce z nekalibrovanych snimki, projektivni
rekonstrukce, prechod od projektivni k euklidovské rekonstrukci.

9. Prumyslové aplikace pocita¢ového vidéni. (podle prednasky)
Dilezitost zamérného usporadani pti porizovani obrazu, které zjednodusuje fese-
nou ulohu, priklady. Métreni rozmért pri zadnim osvétleni, konstrukce osvétlovace,
digitalni profilprojektor. Interference na hranach. Prakticky vyznam telecentric-
kého objektivu ([1] sekce 8.2.1).

Pouziti metod pocitacového vidéni pri kontrole kvality ve vyrobé. Analyza lékai-
skych a biologickych obrazi (jen prehled).

Metodika vyvojové zakazky. Specifikace tlohy. Experimentalni ovéfeni. Dohoda
se zakaznikem. Vyvojovy tym, role v ném. Prosazovani kvality. Myslenky norem
ISO 9000 podporujici zvySovani kvality.
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