Pfedmét
Hilavag + Drbohlav
A4M33DZO

A4M33DZ0

A4M33DZ0

A4M33DZO
Matas + Svoboda
A4M33MPV

A4AM33MPV

A4M33MPV + A4M33DZ0

A4M33MPV

Pajdla
A4M33GVG

A4M33GVG

A4M33GVG

Séra
A4M33TDV

A4M33TDV

A4AM33TDV

Soucasny okruh
A4M33DZ0

Potizeni obrazu a jeho fyzikalni podstata. Barevné a

multispektralni obrazy.

Konvoluce, korelace, Fourierova transformace pro
obrazy. Vzorkovaci véta, rekonstrukce obrazu,
interpolace obrazu, napf. pfi geometrickych

transformacich.

Detekce hran, Cannyho a Sobeluv detektor, prostor
méfitek. Matematicka morfologie, topologie diskrétniho

obrazu, diskrétni metriky.

Komprese obrazu a videa, metody LZW, JPEG, MPEG.

A4M33MPV

Detektory "bodU" a oblasti zajmu. Algoritmy detekce a
jejich citlivosti na geometrické a fotometrické zmény

v obraze. Popis oblasti zajmi: metoda lokalnich ramct
pro zajisténi geometrické invariance popisu, deskriptor
SIFT (scale invariant feature transform).

Hledani korespondenci mezi obrazy. Houghova
transformace (HT). Pouziti HT a metody RANSAC
(Random Sample and Consensus) pro robustni nalezeni
transformace mezi obrazy. Porovnani rychlosti a
pamétoveé narocnosti HT a metody RANSAC.

Segmentace obrazu. Taxonomie pfistupud. Segmentace
prahovanim, na zakladé prostorové podobnosti, pomoci
matematické morfologie, shlukovanim metodou k-

praméru, feSenim optimalizacnich uloh, napf. hledanim

minimalniho fezu grafem.

Sledovani objektu (tracking). Formulace ulohy,
standardni algoritmy (napf. Kanade-Lucas tracker)

A4M33GVG

Afinni a projektivni rovina a prostor. Modely projektivni
roviny, nevlastni body a nevlastni pfimka. Homogenni
souradnice. Spojovani a protinani bodu, pfimek a rovin.

Matematicky model perspektivni kamery v afinnim a
projektivnim prostoru. Homografie. Invariance a

kovariantni konstrukce.

Reprezentace Uhlu a vzdalenosti v afinnim a
projektivnim prostoru. Kalibrace a autokalibrace kamery.

A4M33TDV

Model perspektivni kamery, projekcni matice a jeji
rozklad. Resekce a orientace perspektivni kamery.
Model reéIné perspektivni kamery s radialnim

zkreslenim.

Triangulace bodu z korespondenci. Podminka chirality.
Projektivni rekonstrukce. Rekonstrukce systému vice
kamer. Metoda vyrovnani svazku.

Epipolarni geometrie. Fundamentalni matice, esencialni
matice a jejich rozklad. Uloha Fidkého parovani,
osmibodovy, sedmibodovy a pétibodovy algoritmus.
Epipolarni chyba a jeji Sampsonova aproximace. Pojem
robustni chyby a jeji optimalizace nahodnym

vzorkovanim.

Zménény okruh (Sedy podklad => Zadna zména)

Detektory "bod(" a oblasti zajmu. Algoritmy detekce a
jejich citlivosti na geometrické a fotometrické zmény v
obraze. Popis oblasti zajmu: metoda lokalnich ramct pro
zajisténi geometrické invariance popisu, deskriptor SIFT
(scale invariant feature transform).

Hledani korespondenci mezi obrazy. Houghova
transformace (HT). Pouziti HT a metody RANSAC
(Random Sample and Consensus) pro robustni nalezeni
transformace mezi obrazy. Porovnani rychlosti a
pamétové naro¢nosti HT a metody RANSAC.

Sledovani objektu (tracking). Formulace ulohy,
standardni algoritmy (napf. Kanade-Lucas tracker a
mean-shift tracker)

Afinni a projektivni rovina a prostor. Reprezentace bod,
pfimek, rovin, Ghlu a vzdalenosti a operace s nimi.

Matematicky model, kalibrace a poloha perspektivni
kamery a jejich vypocet.

Rekonstrukce 3D scény z obraz(i. Homografie.
Epipolarni geometrie. Vypocet pohybu kamery z
korespondenci v obrazech.

Projekéni matice perspektivni kamery a jeji rozklad.
Resekce a orientace perspektivni kamery. Modely reélné
perspektivni kamery s radialnim zkreslenim.

Triangulace bodl z korespondenci. Rekonstrukce
systému vice kamer. Metoda vyrovnani svazku.
Minimalni reprezentace projekéni matice.

Rozklady fundamentalni a esencialni matice. Uloha
Fidkého parovani, sedmibodovy a pétibodovy algoritmus.
Epipoléarni chyba a jeji Sampsonova aproximace. Pojem
robustni chyby a jeji optimalizace nahodnym
vzorkovanim.

Zdavodnénf zmén

Beze zmény

Beze zmény

Segmentace se
vyucje v DZO,
otazka by méla byt
presunuta do
A4M33DZO

UpfFesnéni, neni
nutné. TS: ja bych
dokonce nechal ten
souc&asny okruh byt.
Je lepsi konkrétni
algoritmy
nezmifiovat a mft
oteviena vrata k
moZné aktualizaci

Upfesnéni a
roz$ifeni okruhu

Zjednoduseni
otazky

Upfesnéni a
roz$ifeni okruhu

reformulace

castecné
zjednoduseni a
Gastecné rozsiteni
Zjednoduseni

Current state

Affine and projective plane and space. Models of
projective plane, points and lines at infinity.
Homogeneous coordinates. Joins and intersections

of points, lines and planes.

Mathematical model of perspective camera in affine
and projective space. Homography. Invariant and

covariant constructions.

Representation of angle and distance in affine and
projective space. Calibration and autocalibration of a

camera.

Proposed modifications

Affine and projecive plane and space.
Reprezentation of points, lines, planes, angles and
distances and operations with them.

Mathematical model, calibration and pose of a
perspective camera. Camera pose computation.

3D scene reconstruction from images. Homography.
Epipolar geometry. Camera motion computation
from image correspondences.



A4M33TDV

A4M33TDV
Felkel
A4M39VG

A4M39VG

A4M39VG

A4M39VG

Stereoskopické parovani, podminky jednoznacnosti a
usporadani. Formulace Ulohy a zakladni algoritmy.
Fotometrické stereo, tvar z kontury a stinovani.
A4M39VG

Konvexni mnozina, konvexni obalka mnoziny (definice).

Reprezentace konvexni obalky ve 2D. Jeji vypocet pro
mnozinu bodl: Grahamuv algoritmus, Jarvistv

algoritmus baleni darku, metoda rozdél a panuj. Vypocet

konvexni obalky pro jednoduchy polygon. Vypocet a
reprezentace konvexni obalky ve 3D.

Test pfislusnosti bodu k polygonu a k oblasti v planarnim

déleni (metoda pasu, strom monotonnich fetézt),
Reprezentace planarniho déleni (DCEL), vypocet

prekryti planarnich déleni (prusecik, sjednoceni, rozdil)

modifikovanym Plane-sweep algoritmem pro priseciky
mnoziny Usecek.

mimo mnozinu.

Ortogonalni vyhledavani, kD strom, intervalovy strom
(range tree), segmentovy strom.

Stereoskopické parovani, epipolarni narovnani obrazt,
disparitni mapa a podminky jednoznacnosti a
usporadani. Formulace parovaci tlohy a zakladni
algoritmy.

Fotometrické stereo.

Konvexni mnozina, konvexni obalka mnoziny (definice).

Reprezentace konvexni obalky ve 2D. Jeji vypocet pro
mnozinu bodl: Grahamuv algoritmus, Jarvistv

algoritmus baleni darku, metoda rozdél a panuj. Vypocet

konvexni obalky pro jednoduchy polygon. Vypocet a
reprezentace konvexni obalky ve 3D.

Test pfislusnosti bodu k polygonu a pfislusnosti bodu k

oblasti v planarnim déleni (metoda pasu, strom
monotonnich fetézu). Reprezentace planarniho déleni
(DCEL), vypocet piekryti planarnich déleni (prusecik,
sjednoceni, rozdil) modifikovanym Plane-sweep
algoritmem pro pruseciky mnoziny usecek.

Voronoitlv diagram. Vlastnosti, metody konstrukce.

Priklady vyuziti.

Ortogonalni vyhledavani, kD strom, intervalovy strom
(range tree), segmentovy strom.

Zpresnéni

Zjednoduseni

BEZE ZMEN

Drobné upfesnéni

Zjednoduseni
otazky

BEZE ZMEN

Convex set, convex hull of a set (definitions).
Representation of the convex hull in 2D. Its
computation from a set of points: Graham's
Algorithm, Jarvis' Algorithm of ‘gift wrapping', the
Divide and Conquer method. Computation of the
convex hull for a simple polygon. Computation and
representation of the convex hull in 3D.

Point location in a polygon and in a planar
subdivision (the method of slabs, the tree of
monotonous chains). Representation of planar
subdivision (DCEL), computation of intersections of
planar subdivisions (intersection, union, difference)
by modified Plane-Sweep algorithm for intersections
of a set of line segments.

The proximity problem and Vioronoi Diagram. Finding
the nearest neighbor of a given point and finding all
nearest neighbors in a set of points. Finding the
nearest point from a set to a point outside of the set.

Orthogonal search, kD tree, range tree, segments
tree.

Convex set, convex hull of a set (definitions).
Representation of the convex hull in 2D. Its
computation from a set of points: Graham's
Algorithm, Jarvis' Algorithm of 'gift wrapping’, the
Divide and Conquer method. Computation of the
convex hull for a simple polygon. Computation and
representation of the convex hull in 3D.

Point location in a polygon and in a planar
subdivision (the method of slabs, the tree of
monotonous chains). Representation of planar
subdivision (DCEL), computation of intersections of
planar subdivisions (intersection, union, difference)
by modified Plane-Sweep algorithm for intersections
of a set of line segments.

Voronoi Diagram. Properties, method of
construction. Examples of application.

Orthogonal search, kD tree, range tree, segments
tree.



