Zaporedje slik in sledenje gibanja

slika razlik: Al =1y — g

za staticno ozadje: Al =l — lo.qdje
Postopki tvorjenja staticnega ozadja:

2. povprecje, a ne upostevamo vrednosti, kjer se je vrednost piksla
mocno spremenila

3. kadar imajo vsi istolezni piksli znotraj drse€¢ega okna vrednost v
preddefiniranem obmocju, potem pristejemo povprecje teh pikslov k
skupni vsoti in povecamo Stevilo elementov. Na koncu
px_ozadje=vsota/st_elem @l . Ux + ©

- : ox
Opticni pretok: I, inT, - prostorsk?gdvoda

T: — odvod po ¢asu
(razlika nazaj, naprej, simetri¢na)
Kako dolocimo vektor premika u za en piksel?

Z.(p1)  Zy(pa) Ti(p1)
Zs(p2) Zy(p2) Ti(p2)

Qf

[I$: Iy][“ac: “y]T +Zy =0

in b=

Z.(rq) Zy(pq) Zi(pqQ)

.
A=9 = (AT A)71AT
Geometrija ve€ pogledov
DVA POGLEDA

Umerjene oz. kalibrirane razm:ere:
p Ep’' =0,
Ep’ = [a,b, ]

kier p=[u,v,1]inp’ = [u,v',1]

premical : au +bv+c=0

0 —asg as
[ax ] = a3 0

E = [tx]R

—aq
—as al 0

E-osnovna matrika, t-translacijski vektor, R-rotacijska matrika

Neumerjene oz. nekalibrirane razmere:

p'Fp'=0 F=K TEk' !

Fp' = [a,b, ] tau+bv+c=0

F-temeljna matrika, K in K’ matriki notranjih parametrov oz.

kalibracijski matriki.

Umerjanje oz. kalibracija: (korespondencne pare)

g Fi
[ ugu’z -| [ Fio -‘
F33=1
Normaliziranje:
1. Podatke (tocke) premaknemo tako, da je center podatkov v
koordinatnem izhodis¢u.
2. Podatke skaliramo

TRIJE POGLEDI:
p1T Eiap2

premica [

wv)  wr viv) vivp v W) v

uyué U9 Ugu’Q vgvé V9 ufz ’Ué

0
p2T Easps = 0
ps”Esipr = 0
Kako dolociti polozaj tocke P?
reSitev 1:

Za dva kameri:

P dolo¢imo na sredini najkrajse razdalje med Zarkoma.

Za tri kamere:

Za vsak par uporabimo postopek za 2 kameri. Dobimo 3 priblizke

vevyv

o .ol

Tyt txy Yty 5zt s

0

p=[u,v,1]inp" = [u v 1]

]

tocke P. P doloc¢imo kot tezisce trikotnika T( 2 , 3 s

)

resitev 2:

[PX}M
P=0

l [P’X}M’ 4x1
M in M’-projekcijski matriki, [px] (formula [ax])
STEREO VID:
Primer paralelnih kamer: :

— (AN Y A JH
P = [u,v] P f[u,'u]u:uf =T

7 d

d=v —v

d-razlika med to¢kama, z-absolutna oddaljenost,
B(osnovnica)-razdalja med OO’ (luknicama)

Rektfikacija:

Rekonstrukcija tocke P v koordinatni sistem 1. kamere po:

B
P:zp:ff—p,

- 55]‘
d p=[uwvl]

n

Uvod v razpoznavanje vzorcev:
Evklidska razdalja: <(xi;x;) = lIxi LZ_:I(*%J:
Manhttan razdalja: ;. ) — |x; — x| = Sz — il

Xjll2 x5 k)%, Xi,X; € R®

Predobdelava mnoZice vzorcev: k=1
pi=—= TG, oy =— (Ti;—p), 3=12...,n
N =1 ! N =1
1 N K
T — ﬁzz':l(mi,j - )
J 3 .
as

J
K-povprecna vrednost, varianca gj, koeficient poSevnosti
Vrednost znacilnice "zelo” odstopa od povprecne vrednosti, ¢e je izraz

lzj — by
o5

3, Ce gre za simetri¢ne porazdelitve (tj. |T;| < 0,5)

* o
* > 5, Ce gre za asimetriéne porazdelitve (tj. |T;| > 0, 5).

Normiranje vrednosti znacilnic vzorcev:
a) vrednosti znacilni porazdeljene simetricno

x5, ~ by
Tiyj =
gj
-skaliranje/linearizacija:
/ mg — Tt
€;,j = Smin + pax _ pmin (1-
J ]

3111'111)

:c;“i“ in z3*3* — minimalna ter maksimalna vrednost j-te znacilnice
smin- 0 za interval [0,1] oz. -1 za interval [-1,1]

b) vrednosti znacilnic simetri¢no porazdeljene
e .
Tij — Hi 1

Zi,j = i =

Toj 14 e =i
Razvrscanje vzorcev po pravilu najblizji sosed:

Znanje o posameznem vzorcu shranjeno v obliki vseh vzorcev:

X GC“ ce k,llfl}_i_'_.l,N_i l’]’.(x,xik] < ’7{.:1"3}\{? d(xa le)a V} = 11' “~A'IIAJ- #?
Znanje o posameznih razredih shranjeno v obliki tipicnih
predstavnikov:

X €C;, Ced(x,c) <d(x,cj), Vi=1,...,.MAj#i

Razvrscanje z odlocitvenimi funkcijami:
Meja med razredoma: wii(x) = %;(X) — %—(x) =0

. T _
Pij (X) . (W] — J)X = —w;g + w0
P(X) = wo F wiTl +wars 4+ Wnln = WO + WX

Preizkusanje razvrscevalnika vzrocev (zgornja meja napake)

N 1 ~(%;) (%)
Fe — Pt P
Ly

1, ¢e smo vzorec x; napacno
razvrstili z razvrééevalnikom (naudili ga

brez vzorca x;), sicer pa 0.



Zvezni vecplastni perceptroni
Linearna prenosna funkcija:

y=f(s)=kis+ ko

Sigmoidna prenosna funkcija

' 1 ’
v=10=1r= (=) =10 a1

Srednja kvadratna napaka (MSE)

ng

= 3> ) )

xjESy j=1
Pravilo za izraCun spremembe sinapti¢ne utezi
Dy = Z ZE(iJ Xi) — yj(xxk)) aﬁ
r}fw Ow;

X, ESy j=1

ObteZeni vhod
s(x;) = *W = Zu T

Enonevronski zvezni perceptron
Srednja kvadratna napaka
1 2
E=32 qesy txi) —ylxi))
Adaptacija posamezne sinapti¢ne utezi
d
Awj =€ Z (t(xi) — y(xi))—f.'x:i,j
ds
XiE‘SN

Adaptacija razsirjenega vektorja utezi:

OSW =« [r[xij—.i-;{xi}]::—"r:xi
(€SN s

Trinevronski dvoplastni perceptroni:
OE

N 1]
Awzp = —egoo =€ 2oxesy (EH(x) —y3(x)) :1{-3;
- i
Awgyy = —ea'ii;l —€ ersw (t(x) — ya(x)) ;);: y1(x)
Muwgn = —e r‘;iﬁg =€ ZXESN (t(x) — t}d(x)) dag 2y2(x)

Razvrscanje s hiperravninsko lo¢ilno mejo z ena in ni¢ oznc.

t(x) =1, Yx € Sa Ca,tey(x) >05
t(x) =0, Vx € Sp Cp,Ctey(x) <0,5
Razvrs. s hiperravninsko lo€ilno mejo z ozn¢. z dvojnim pragom

>0 >a, 05<a<l, Vx € Sy
Cp,Cey(x) <05 t(x)<bh 0<b<0,5, Vx € Sp

Ce je med ucenjem izhod y(x) > a za vzorec x € 84, potem je napaka
E =0,sicerpa E = (a — y(x))2.
Ce je med u¢enjem izhod y(x) < bzavzorec x € Sg, potem je napaka
E =0,sicerpa E = (b— y(x))2.

npd | 10) | s |y |

Razvrs. s hiperravninsko locilno mejo z ozn¢. z enojn. prag.

Ca,Cey(x

.9, Vx € Sy )>U
CB: ce y(x) < 0!‘

.0, VXESB

5
JG
Hitrost ucenja

Metoda momenta

AWnop (k) = AW (k) + aAW(k — 1)

Samoorganizirajoce se nevronske mreie (SOM)

ObteZen vhod v nevron u,
t) =Y wri(t)zi () + Y Vrkyk(t)
P k
Izhod y: nevrona u;:
yr(t+4) = )‘?‘{Sr(t)}

funkgija A — nelinearna monotona narascajoca funkcija

Sinapti¢ne uteZi w spreminjamo po Hebba:

W, nov (t:l = Wy, star (t)"‘f(t)yr(t)x(t)

ds Normalizacija Hebba

Zwrj =1
J
Iskanje zmagovalnega nevrona
d(ws(t),x(t)) = mind(w(t),x(t))
i

d — mera razdalje za vhodni prostor

Dejansko aZuriranje utezi
w(t + 1) = wr(t) + g(r, 5,1) - (x(£) — wr (1))

t — cas oz. ucni korak g(r, s, t) — skalarna funkcija [0, 1]
g(r,s,t) = €(t) - h(r,s,t)

e(t) stopnja ucenja

—d? I:u1-= g
h(r,s,t) =e “(t)

o(t) = %=, z izrazom d;, (u,, us) pa merimo razdaljo med nevronoma w,. in ug

Viftt®
v reSetki SOM.

Energija kvantizacijskega Suma

Z > xi — ws|?

Ws x;ER

Ekva.m._s‘,um =



