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Übersicht

- Grundlagen

- geodätische Abstände in der Bildbearbeitung

- geodätische Filter

- Bildsegmentierung

- weitere Anwendungen
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- digitales Bild = Matrix von Farbwerten

- Bild-Dimension: 2D, 2D+t (=Video), 3D, 3D+t (~4D)

- Bildpunkte = Pixel / Voxel

- hohe Auflösung = viele Daten   ↔  geringe Auflösung = wenig Daten
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Beziehungen zwischen Pixeln:

Pfad: Folge von benachbarten Pixeln, die eine bestimmte 
Homogenitätsbedingung erfüllen

Zusammenhangskomponente: Pixel, zwischen denen ein Pfad
existiert.
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Geodäsie: Wissenschaft der kürzesten Wege auf Körpern und Flächen
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(a) Originalbild
(b) Maskierung von Objekt Ω
(c) euklidischer Abstand
(d) geodätischer Abstand
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Bild → Gradient Map
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Bild → Heightmap
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Kürzeste Wege führen durch homogene Regionen
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Geodätische Bildoperationen:

Dilatation:

Erosion:

Closing:

Opening:
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Original-Bild nach Opening nach Closing

Geodesic Symmetric Filtering (GSF)
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Segmentierung
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Effizienz:

- geodesic distance transform  in O(n); n Anzahl Pixel

- schnelle Berechnung auch parallel durch Mehrkern-
  Prozessoren oder GPUs möglich

- geeignet für Echtzeitanwendungen
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Anwendungen
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