Ipari képfeldolgozas és képmegjelenités/ Gépi Latas ZH 2. rész 2016. marcius 28.

1. MORFOLOGIAI EROZIO és DILATACIO (4p): Kép és Strukturalé Elem (SE) ,kdlcsdnhatasa” (abrak, széveg).

2. EROZIO CELHARDVERREL (6p): Az abran egy ,delayed line” er6ziés morfoldgiai célhardver funkcionalis
alapegysége lathaté. V768xH1024 pixeles képen, 3x7-es fekvd SE (soriranyban nagyobb a dimenzid) esetén:
a. Mekkora a FIFO-k mérete?
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e . b. Hany FIFO kell? Delayed Line név/szerep magyarazata?

Lol = c. Hany flip-flop (ff) kell soronként, mi a szerepiik?
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3. OPTIKAI ARAMLAS (5p): Intenzitas-Aramlas alapegyenlet — a jelélések magyarazataval. Abrazolas az u-v sikon.
Apertura probléma lényege, szemléltetése az u-v sikon. A meréleges sebesség-komponens meghatarozasa.

4. HARRIS (5p): irja fel az E(u,v) négyzetes ,hiba’- fiiggvényt kis (u,v) elmozgasokra. Mi a ,saroksag” kritériuma?

A kidolgozas akar a tiloldalon is folytathato, de ennek tényét egyértelmiien jelezze ezen az oldalon is!
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1. A Hitand Miss algoritmus. Mi emelhet6 ki a négy strukturalé elem parossal — egyenként, balrél-jobbra
szambavéve 6ket?
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2. A piramis elvii optikai aramlasbecslést mikor érdemes hasznalni? A H képbdl I kép meghatarozas lépéseinek

tomor bemutatasa az abran az terativ Lok g szimbolumok megfelels felhasznalasaval +
magyarazo szoveggel. Az iterativ Lucas-Kanade aramlasbecsl6 algoritmus részletezése most nem kell, csak a
piramis felépités 1épéseinek bemutatasara koncentraljon!
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3. Harris sarokpont keresé algoritmikus osszegzése 5 1épésben. Mit szamolunk ki (minden pont kérnyezetében)
a Harris kiindulé képlettel? A 1épések rovid, de értelmezhetd szoveges jellemzése is elégséges! A ,,H” matrix és a
sajatértékek konkrét kiszamitdsa most nem kell! Emlékeztet6iil adott a kiinduld képlet, de a paraméterek értelmezése
mar legyen az On dolga:

E(u,v) = > [(x+u,y+v)—I(x,y))
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4. 8-szomszédu lanckéd implementacio 3x3 ablakmiivelettel. Szoveges értelmezés + abra:

7 6 5 ALGORITMUS:

i=0
4 WHILE (R==0) {i++)
MOVEP o R,
SET =0
JUMP to next search
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1. ldempotens miiveletek. Nyitas és zaras. Mi ,,torténik” a baloldali képpel?

Egyszerii pont definiciéja. ,,Gorbe csontvaz” algoritmus (egyszerii pontok elvétele) pirhuzamositasa tavolsag-alapu

cimkézéssel. Toltse ki a kezdeti objektumot d-4 (4-szomszédu) tavolsagokkal (leginkabb szines radirozhato ceruzaval
kezdjen neki, kiviilrél-befelé...)

3.

Harris: irja fel a kiindulé E(u,v) négyzetes ,,hibafiiggvényt” kis (u,v) elmozgasokra. A sakktabla mely
szarmaztatott értékei lathatok a tovabbi két képen? Mi a ,,saroksag” kritériuma?
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4. 4-szomszédu lanckod implementacio 2x2 ablakmiivelettel. Mindent megadtam, ,,csak” értelmezni kell a
paramétereket és az algoritmust!
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TURN CODE”
RIGHT | CODE-1
NONE CODE
LEFT CODE+1
mplement as a modulo 4 counter
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1. Kkérdés:

cres

Egyszerii pont fogalma.
Hogyan lehetne algoritmizalni a csontvaz meghatarozast?
Hogyan lehetne parhuzamositani az algoritmust (probléma-alapelv rovid szoveggel)?

Rajzolja be a téglatest objektum csontvazat!

2. Kkérdés:

Jordan tulajdonsag. Milyen szomszédossag viszonyok mellett allhat fenn? Szemléltesse valamelyik abran az allitasa
igazsagat!

Egyszerii zart gorbe. Rajzolja be az 6sszes egyszerii zart gérbét, egyenként a tipus szerint jellemezve azokat!
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3. kérdés:

Elészor a vizszintes SE1-el majd a fliggbleges SE2-vel végziink morfoldgiai miiveletet az abra szerinti eredménnyel. Milyen
tulajdonsagi muveletekrél van sz6 (megnevezés, rovid jellemzés)?

Egy lépésben megcélozva ugyanezt a hatast - milyen méretii és tulajdonsagii SE-vel lenne helyettesithet6 az SE1, SE2
kétlépéses szekvencia? (SE strukturald elemnek “dekompozicoja” SE1, SE2 vel)

A pixelmiiveletek szamat tekintve melyik megoldas az eldny6sebb (szamszerii indoklas az dbra szerint)?
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4. kérdés:
Autonk kameras rendszere igyekszik megel6zni a rafutasos baleseteket (is) — optikai aramlas elven. Az 4bra
jelolésrendszerét hasznalva,
a. Vezesse lea TTC (Time-To-Collision) becsiilt rafutasi id6t, megadva a paraméterek jelentését is.
b. Sziikkséges kamera kalibraci6? Az abra szerinti kameramodellhez mely abran jel6lt belsé paraméter tartozik? Kell
mérniink kiilon szenzorral a Z’ aut6 sebességet? Valaszait indokolja is meg réviden!
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