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Lokálne príznaky a deskriptory

Lokálny príznak

Miesto alebo sú£as´ obrazu so ²peci�ckými vlastnos´ami, ktoré
moºno pouºi´ pri výpo£toch.

Deskriptor

�íselný vektor, ktorý opisuje príznak, pokia© moºno nemenný vo£i
a�nným transformáciám (rotácia, ²kálovanie, posun).
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Vyuºitie deskriptorov

Vyh©adávanie podobných oblastí v dvoch a viacerých obrazoch,
najmä v nasledovných oblastiach:

Vyh©adávanie obrázkov pod©a obsahu / podobnosti

Zarovnávanie obrazov v panorámach

Sledovanie pohybu vo videu

Kalibrácia kamery

3D rekon²trukcia scény

Detekcia a rozpoznávanie známych objektov na obraze
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H©adanie príznakov / k©ú£ových bodov

Cie© - nájs´ na obraze k©ú£ové body, ktoré sú:

dostato£ne odli²né od svojho okolia

opakovate©ne identi�kované na rozli£ných obrazoch

identi�kovate©né aj pri odli²nom osvetlení
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Výpo£et lokálneho deskriptora

Vyuºitie algoritmu pre opis lokálnych príznakov (SIFT, SURF,
BRIEF, . . . ), ktoré boli identi�kované v prechádzajúcom kroku.

Výstupom je n-rozmerný vektor, ve©kos´ závisí od algoritmu:

SIFT: 128 reálnych £ísiel (�oat)
SURF: 64 reálnych £ísiel (�oat)
BRIEF: 64-512 bitov
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BRIEF, . . . ), ktoré boli identi�kované v prechádzajúcom kroku.

Výstupom je n-rozmerný vektor, ve©kos´ závisí od algoritmu:

SIFT: 128 reálnych £ísiel (�oat)
SURF: 64 reálnych £ísiel (�oat)
BRIEF: 64-512 bitov

Výsledný vektor je moºné pouºi´ viacerými spôsobmi:

Ako vstup neurónovej siete

Aplikácia machine-learning algoritmov (PCA, klastrovanie, . . . )

H©adanie najbliº²ieho suseda
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H©adanie zodpovedajúcich párov deskriptorov

H©adanie párov deskriptorov medzi obrázkami prebieha vä£²inou na
základe Euklidovskej vzdialenosti medzi vektormi - £ím sú �bliº²ie�,
tým sú �podobnej²ie�.

∀ki ∈ K1 : li = arg minl∈K2 |d(ki )−d(l)| (1)
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H©adanie párov deskriptorov medzi obrázkami prebieha vä£²inou na
základe Euklidovskej vzdialenosti medzi vektormi - £ím sú �bliº²ie�,
tým sú �podobnej²ie�.

∀ki ∈ K1 : li = arg minl∈K2 |d(ki )−d(l)| (1)

Techniky:

brute-force - porovnanie v²etkých dvojích deskriptorov medzi
obrázkami

k-nearest neighbor, Approximate Nearest Neighbor - rýchlej²ie
vyh©adávanie suseda v n-rozmernom priestore

pokro£ilé techniky - Pyramid Kernel Match, Vocabulary Tree,

. . .
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Vylep²enie výsledkov

Porovnanie pomeru vzdialenosti d1d2 dvoch najbliº²ích
susedov, ak d1/d2 > 0.8, zamietni pár

Odstránenie v²eobecných bodov - vyskytujú sa ve©a krát v
párovaní
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Nájdenie objektu

Pri planárnych objektoch je moºné pouºi´ RANSAC (RANdom
SAmple Consensus) algoritmus pre:

od�ltrovanie nevhodných párov (outliers)

nájdenie zobrazenia (homogra�e) medzi logom a obrazom
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Nájdenie objektu

Pri planárnych objektoch je moºné pouºi´ RANSAC (RANdom
SAmple Consensus) algoritmus pre:

od�ltrovanie nevhodných párov (outliers)

nájdenie zobrazenia (homogra�e) medzi logom a obrazom

Ak nájdeme homogra�u, chceme poveda´ ºe sme na²li na obraze
h©adaný objekt. Av²ak RANSAC nájde homogra�u vºdy. Preto:

Rohy objektu pod©a spätného zobrazenia musia leºa´ vnútri
obrazu

Rohy musia tvori´ konvexný obal
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Experiment

Dataset pozostáva zo 104 obrázkov

Homogra�e sú zadané ru£ne, pomocou 4 manuálne
ozna£ených bodov

Výpo£et homogra�e pomocou uvedeného postupu

bez kritérií
s kritériami

Výpo£et chyby spätnej projekcie pre obrázky ozna£ené ako �s
logom�

Výpo£et klasi�ka£nej chyby - ko©ko obrázkov bolo zle
ozna£ených ako majúce/nemajúce logo
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SIFT - Detekcia príznakov

1 zostaví sa obrazová pyramída (²kálový priestor) - slúºi pre
nájdenie k©ú£ových príznakov rôznych ve©kostí

2 výpo£et DoG pre kaºdý bod:
D(x ,y ,σ) = G (x ,y ,kσ)−G (x ,y ,σ)≈ ∇2G (x ,y ,σ)

3 nájdenie extrém (minimá, maximá) DoG - porovnanie
najbliº²ích 8 susedov v priestore aj ²kále

4 výpo£et orientácie pomocou gradientu
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SIFT - Deskriptor

Okolie k©ú£ového bodu je rozdelené na 4×4 £astí, pre kaºdú
je vypo£ítaný histogram orientácie gradientu s 8 poloºkami

Výsledky sú prenásobené Gaussovou funkciou, normalizované,
a výsledných 4×4×8= 128 reálnych £ísiel je SIFT deskriptor
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SURF - Detekcia príznakov

Rýchlej²í algoritmus ako SIFT, pretoºe:

vyuºíva Haarove vlnky pre rýchlu aproximáciu funkcie ∇2G

vyuºíva integrálový obraz pre ich rýchly výpo£et - pre
©ubovo©ne ve©ký región sta£í pozna´ 4 hodnoty

miesto ²kálovania obrazu - ²káluje sa �lter
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SURF - Desckriptor

1 Výpo£et orientácie k©ú£ového bodu
2 Okolie je rozdelené na 4×4 £asti
3 Pre kaºdú £as´ sa sleduje hodnota

Haarovej vlnky na osi X, Y and ich
absolútne hodnoty

4 Hodnoty sú váhované Gaussovo a
normalizované

5 Výsledný vektor 4×4×4= 64
reálnych £ísiel je SURF deskriptor
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