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Minskeho societny model mysle

agentov
N D . Globélne spravanie je
dosledkom interakci
jednoduchych individualnych
spravani tychto agentov

* Spravne globalne spravanie je
dan¢ aktivaciou spravnych
agentov v spravny c€as

S[][: ‘ [” « Mysel je spoloéenstvom
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Vyvin pomocou prekryvajucich
sa vyvinovych Struktur

17.1 SEQUENCES OF TEACHING-SELVES

APPARENT SPURTS
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Priklad: Uloha

System sleduje kamerou scénu a ma v nej
rozpoznat’ (nezname) objekty




rozpoznavame
nepravidelny
objekt podla
tvaru



Da sa na to pouzit: DOT
Dominant orientation templates
Sablény vyznaénych orientacii

 Jedna z najjednoduchsich, ale a¢innych
metod na rozpoznavanie objektov
nepravidelneho tvaru



Sabléna

« Podl'a DOT je reprezentaciou objektu v
mysli sada Sablon:
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Spracovanie obrazu pre DOT:
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z dx a dy mo6zeme urcit’ orientacie, v kazdom bode smer
v ktorom sa meni jas, pricom prechody z tmavého do

svetlého a opacne povazujeme za rovnake



Sabléna

* Prave orientacie pouzijeme na zostrojenie
Sablony rozpozndvaného objektu




Sabléna

* objekt pokryjeme neprekryvajicimi sa
regionmi




Sabléna

* Ku kazdému pixelu v regione vieme
orientaciu hran




Sabléna

« Ur¢ime z nich sadu prevladajucich
orientacil v regione




Sabléna

» Pre kazdy StvorcCek tak dostaneme sadu
orientacii




Sabléna

A sada tychto orientacii bude tvorit’
Sablonu, tj. reprezentovat’ objekt
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Hl'adanie podl'a sablony

* Obrazok rozdelime na regiony a v kazdom
urc¢ime jediny, tzv. dominantna orientaciu
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Hl'adanie podl'a sablony

» Ak sa pre vacsinu regionov nachadza
dominantna orientacia v Sablone, tak OK.
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Sablona obraz



Problemy ?

4

1 region na

ku, Ze sme trafil

4

4

aime zZaru

e Nem

on

14

I'a Sabl

1mece S1 ve

. Nevadi, narobi
posunutych o par pixlov

14

region

14

ar p

L L TN NN
HER (LRl

L MIITNIN N |
HER (LRl

L WM | N

L MIITNIN N |
HER (LRl

L L TN NN
HER (LRl

L MIITNIN N |
HER (LRl




ZluCovanie Sablon

* Mdzeme potom tieto prekryvajuce sa
Sablony zosumarizovat’ do jednej tak, ze v
regione Sablony budu vSetky orientacie, z
okolitych regionov. Taku Sablonu nie je
potrebn¢ posuvat’ po pixeloch, hoci uz tak
presne nevystihuje reprezentovany objekt

s obraz -':kli

Sablona




Pohl'ad z roznych stran

 Jedna Sablona nam umozni rozpoznat’
objekt len z urcitého pohl'adu

* Preto je nevyhnutné aby sme objekt
reprezentovali mnozstvom Sablon
urobenych z roznych pohl'adov

« Staci kamerou objekt obist’ a snimat’
Sablony. Z nich program vybera dostatoCne
od seba odlisné (ostatné zlucuje k nim), aby
ich nebolo moc a mali dobru vypovednu
hodnotu




Ako ziskat sablonu?

Sablonu nie je mozné vytvorit’ priamo z
objektu, ktory sa nachadza v scéne.

Musime ho nasnimat’ voc¢i kontrastnému
pozadiu

Tak to ale Clovek nerobi. Musi pouzit’
nejakl 1na metodu separacie objektu z
obrazu

My sme s1 vybrali separaciu na zaklade

pohybu objektu



Detekcia pohybu

e Urobime rozdielovu snimku

 Zistime body v ktorych nastala zmena

* Vypocitame najpravdepodobnejSiu hranicu
pohybujticeho sa objektu y-algoritmom




Integracia metod

« Pomocou Agent-Space architektury

template
generator

recognized

objects vyvinovo

novsia vrstva

object templates
representations integrator

orientations

recognizer

VyVINOVO

image moving tracked starSia vrstva
camera canny chi objects tracker objects




Vysledok

* Vyvin rozpoznavania

rozpoznanie tvaru rozpoznanie tvaru
: >
detekcia pohybu detekcia pohybu
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Dakujem za pozornost’ !
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