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LOKALNE ZNAČILKE
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Lokalne značilke
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Robovi



Lokalne značilke
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Lokalne regije



Lokalne značilke
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Značilne točke (oglišča, scale space maxima, ...)
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Lokalne značilke

Point of interest (POI)
lega, karakteristična skala

Region of interest (ROI)
lokalna regija
velikost, orientacija, oblika,
opisnik



ROBOVI
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Odvod funkcije intenzitete
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Diferenca kot diskretna aproksimacija odvoda
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Realizacija z diferenčnim filtrom: ]101[DH



Parcialni odvodi funkcije I(u, v)
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Vektor gradienta v (u, v)

Moč gradienta v (u, v)



Prewittov in Sobelov operator
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Prewitt

Sobel



Prewittov in Sobelov operator
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Prewittov in Sobelov operator
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OGLIŠČA
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Harrisov detektor oglišč *Harris & Stephens ‘88+
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Avtokorelacija v točki (x,y) za lokalno soseščino W in odmik (¢ x, ¢ y)



Avtokorelacija
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Avtokorelacija v točki (x,y) za lokalno soseščino W in odmik (¢ x, ¢ y)

a(x, y) majhen v vseh smereh – homogeno področje
izrazit v eni smeri – rob
izrazit v vseh smereh - oglišče

Realizacija kot filter - zamudno!



Aproksimacija avtokorelacije
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Aproksimacija 1. reda
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Avtokorelacijska matrika
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Avtokorelacijska matrika
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vsoto lahko aproksimiramo z Gaussovim glajenjem
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Avtokorelacijska matrika
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Avtokorelacijska matrika (matrika lokalne strukture)
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BC

CA
M

Avtokorelacijska matrika opisuje strukturne lastnosti soseščine

Matrika je simetrična – lahko jo diagonaliziramo
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0
¸1 in ¸2 sta lastni vrednosti:

¸1 = ¸2 = 0 : homogena soseščina
¸1 > 0, ¸2 = 0 : rob
¸1 > 0, ¸2 > 0 : oglišče



Lastne vrednosti
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¸1¼ ¸2 ¼ 0 : homogena soseščina
¸1 > 0, ¸2 ¼ 0 : rob
¸1 > 0, ¸2 > 0 : oglišče

¸1¼ ¸2 ¼ 0

¸1 > 0, ¸2 ¼ 0

¸1 > 0, ¸2 ¼ 0

¸1 > 0, ¸2 > 0



Ocena oglatosti (Corner Response Function, CRF)
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Ocena oglatosti CRF

občutljivost Harrisovega detektorja



Harrisov detektor oglišč
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• Detekcija oglišč

– Za vsak slikovni element izračunaj oceno oglatosti

– Upragovi (absoluten ali relativen prag, lahko glede na število oglišč)

– Poišči lokalne maksimume

),(),(:8,),( yxQyxQsosesciniyxpragyxQ



Harrisov detektor oglišč
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Detektirana oglišča



Harrisov detektor oglišč
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Harrisov detektor oglišč
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Harrisov detektor oglišč
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• Sledenje lokalnih regij

• Ujemanje slik (razpoznavanje objektov, stereo, zlepki, panorame...)

• Oglišča so primer značilnih točk. Potrebujemo še opisnike.
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Lokalna ujemanja

Vir: Cordelia Schmid



Lokalna ujemanja
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Za izračun opisnikov potrebujemo podporno regijo
Spremembe v osvetlitvi
Spremembe v legi, orientaciji, velikosti



Detektor oglišč neodvisen od merila (scale invariant)
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Sprememba velikosti:

Vir: Cordelia Schmid



Prostor merila (scale space)

32

Prostor merila je predstavitev slikovne informacije pri različnih nivojih podrobnosti 

Pogoj: sprememba merila ne dodaja nove strukturne informacije (robovi...)

Pokazati se da, da je ustrezen prostor merila natanko tista predstavitev, ki jo dobimo s 
konvolucijo z Gaussovim jedrom. 

Scale-space: A framework for handling image structures at multiple scales
T. Lindenberg



Prostor merila (scale space)
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Prostor merila je predstavitev slikovne informacije pri različnih nivojih podrobnosti 

Pogoj: sprememba merila ne dodaja nove strukturne informacije (robovi...)

Pokazati se da, da je ustrezen prostor merila natanko tista predstavitev, ki jo dobimo s 
konvolucijo z Gaussovim jedrom. 

Scale-space: A framework for handling image structures at multiple scales
T. Lindenberg

Witkin (1983), Koenderink(1984), Lindeberg(1994) 
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Harrisov detektor na več merilih
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Vir: Cordelia Schmid
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Harrisov detektor na več merilih
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Vir: Cordelia Schmid


