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Ubersicht

- Grundlagen

- geodatische Abstande in der Bildbearbeitung
- geodatische 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 Auflosung = viele Daten <« geringe Auflosung = wenig Daten

webidalinld

(4x3) (12x9) (20x15) (40x30) (120x90)
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Beziehungen zwischen Pixeln:

Vierer-Nachbarschaft - Achter-Nachbarschaft Pfad bei Vierer- und bei Achter-Nachbarschaft
Pfad: Folge von benachbarten Pixeln, die eine bestimmte
Homogenitatsbedingung erfullen

Zusammenhangskomponente: Pixel, zwischen denen ein Pfad
existiert.
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Geodasie: Wissenschaft der kurzesten Wege auf Korpern und Flachen

d(a, b) = inf(I" € P, ) f \/1 +2(VI(s) - 1'(s))?ds

euldidische Distanz

geodatische Distanz Oberflache
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cCme M
oge

(a) Originalbild

(b) Maskierung von Objekt Q
(c) euklidischer Abstand

(d) geodatischer Abstand
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Bild — Gradient Map
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Bild — Heightmap
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Kurzeste Wege fuhren durch homogene Regionen
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Geodatische Bildoperationen:

Dilatation:  My(x) = [Dg(; M, VI) > 4], mit 65 > 0
Erosion: Me(x) = [Dg(x; M,VI) > —6.]; mit §. > 0

Closing: M. (x) = [D(x:; My, VI) < 8,] und
Opening: M, (x) = [D(x; M., VI) > 4] . wobei My =1 — My
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Geodesic Symmetric Filtering (GSF)

Original-Bild nach Opening nach Closing
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Segmentierung

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

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

- geeignet fur Echtzeitanwendungen

Borge Kessner 12 /13
Robotics and Embedded Systems 26.06.2012




Computer Vision & Visual Tracking for Robotic Applications m
Geodesic Image and Video Editing

Anwendungen

Denoising

Segmentation Edge-preserving Flattening
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