
Poc ıtac ove vidá nı

Zpracova nı Digitalizovaneho obrazu



Za kladnı schema zpracova nı obrazuZa kladnı schema zpracova nı obrazu

ØØ Zıska nı obrazuZıska nı obrazu
ll Snıma nı, ulozenı do poc ıtac eSnıma nı, ulozenı do poc ıtac e

ØØ Predzpracova nıPredzpracova nı
ll Neznalost scenyNeznalost sceny

ØØ Vys s ı uroven zpracova nıVys s ı uroven zpracova nı
ll Znalost scenyZnalost sceny



Vys s ı uroven zpracova nıVys s ı uroven zpracova nı

ØØ Jiz jsme pomocı metod predzpracova nı Jiz jsme pomocı metod predzpracova nı 
obrazu provedli potrebne vyleps enı obrazuobrazu provedli potrebne vyleps enı obrazu

ØØ Zıska me co nejvıce znalostı o snımanem Zıska me co nejvıce znalostı o snımanem 
obraze a ty vyuzijemeobraze a ty vyuzijeme

ØØ Vysledkem vys s ıho zpracova nı bude Vysledkem vys s ıho zpracova nı bude 
porozumá nı scenáporozumá nı scená



Druhy zpracova nıDruhy zpracova nı

ØØ Popis objekt˚ Popis objekt˚ -- vhodny popis pro klasifikacivhodny popis pro klasifikaci

ØØ Klasifikace Klasifikace -- rozdá lova nı objekt˚ do trıdrozdá lova nı objekt˚ do trıd

ØØ Analyza pohybu Analyza pohybu -- sledova nı zmá n v obrazesledova nı zmá n v obraze

ØØ 3D vidá nı 3D vidá nı -- tvorba 3D model˚tvorba 3D model˚



Popis objekt˚Popis objekt˚

ØØ Predzpracova nım jsme rozdá lili obraz na Predzpracova nım jsme rozdá lili obraz na 
pozadı a na objektypozadı a na objekty

ØØ Nynı musıme jednotlive objekty oddá lit a Nynı musıme jednotlive objekty oddá lit a 
popsatpopsat

ØØ Popis slouzı k presnemu urc enı jednotlivych Popis slouzı k presnemu urc enı jednotlivych 
objekt˚objekt˚

ØØMusıme zvolit vhodny popis v za vislosti na Musıme zvolit vhodny popis v za vislosti na 
pozadavcıch dals ıho vyuzitıpozadavcıch dals ıho vyuzitı



Oddá lenı objekt˚Oddá lenı objekt˚
ØØ Jednou z metod rozdá lenı objekt˚ je barvenı objekt˚Jednou z metod rozdá lenı objekt˚ je barvenı objekt˚
ØØ Postupná  procha zıme cely obraz a jednotlivym Postupná  procha zıme cely obraz a jednotlivym 

oddá lenym objekt˚m prirazuje c ısla(barvy). Po oddá lenym objekt˚m prirazuje c ısla(barvy). Po 
skonc enı barvenı ma  kazdy objekt svoje c ıslo a my skonc enı barvenı ma  kazdy objekt svoje c ıslo a my 
zna me poc et objekt˚ v obrazezna me poc et objekt˚ v obraze



Popis objekt˚Popis objekt˚

ØØ Popis objekt˚ musıme zvolit v za vislosti na Popis objekt˚ musıme zvolit v za vislosti na 
vlastnostech objekt˚ a na dals ım zpracova nı. vlastnostech objekt˚ a na dals ım zpracova nı. 
Pouzitı pro klasifikaci = zvolenı vhodnych Pouzitı pro klasifikaci = zvolenı vhodnych 
prıznak˚ pro co nejleps ı rozdá lenı do trıd.prıznak˚ pro co nejleps ı rozdá lenı do trıd.

ØØMoznosti popis˚Moznosti popis˚
ll Popis na za kladá  hranice objektuPopis na za kladá  hranice objektu
ll Popis na za kladá  plochy objektuPopis na za kladá  plochy objektu



Popis na za kladá  hranicePopis na za kladá  hranice

ØØ Dosud nebyl stanoven obecny popis objekt˚, Dosud nebyl stanoven obecny popis objekt˚, 
jednotlive popisy majı vyhody i nevyhodyjednotlive popisy majı vyhody i nevyhody

ØØ Za kladnı dá lenı popis˚ je podle toho, jestli Za kladnı dá lenı popis˚ je podle toho, jestli 
m˚zeme objekt zpa tky rekonstruovat nebo ne.m˚zeme objekt zpa tky rekonstruovat nebo ne.

ØØ Freemanovy retá zove kodyFreemanovy retá zove kody
ØØ Geometricke popisyGeometricke popisy
ØØ Popis posloupnostı segment˚Popis posloupnostı segment˚



Freemanovy retá zove kodyFreemanovy retá zove kody

ØØ Hranici objekt˚ popisujeme pomocı Hranici objekt˚ popisujeme pomocı 
posloupnosti symbol˚ .posloupnosti symbol˚ .
Aby byl popis 
neza visly na 
natoc enı objektu 
pouzijeme 
Freeman˚v 
retá zec zmá n. 
Poc ıta me zmá nu 
mezi po sobá  
jdoucımi c ısly. 



Geometricke popisyGeometricke popisy

ØØ Vycha zı z moznych popis˚ hranice objektuVycha zı z moznych popis˚ hranice objektu
ØØ Delka hranice: horizonta lnı a vertika lnı posuny Delka hranice: horizonta lnı a vertika lnı posuny 

majı delku 1, diagona lnı posuny majı delku                      majı delku 1, diagona lnı posuny majı delku                      
delka uzavrene oblasti = obvod objektudelka uzavrene oblasti = obvod objektu

ØØ Prımost hranice =pomá r mezi celkovym Prımost hranice =pomá r mezi celkovym 
poc tem bod˚ hranice a poc tem bod˚ v nichz poc tem bod˚ hranice a poc tem bod˚ v nichz 
se má nı smá r hranicese má nı smá r hranice
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Popis posloupnostı segment˚Popis posloupnostı segment˚

ØØ Hranice je nahrazena preddefinovanymi Hranice je nahrazena preddefinovanymi 
segmenty. Kazdemu segmentu odpovıda  c ıslo segmenty. Kazdemu segmentu odpovıda  c ıslo 
a tak dostaneme c ıselny popis.a tak dostaneme c ıselny popis.



Popis posloupnostı segment˚Popis posloupnostı segment˚

ØØ Popis pomocı prımkovych usek˚ : k segmentu Popis pomocı prımkovych usek˚ : k segmentu 
jsou postupná  prida va ny body hranice dokud jsou postupná  prida va ny body hranice dokud 
segment neztratı prımkovy charakter, pak segment neztratı prımkovy charakter, pak 
zalozıme novy segment.zalozıme novy segment.



Popis objekt˚ z oblasti obrazuPopis objekt˚ z oblasti obrazu
ØØ Jedna  se o popis cele oblasti objektu. Tyto popisy Jedna  se o popis cele oblasti objektu. Tyto popisy 

jsou velice jednoduche a hodı se pro jednoduche jsou velice jednoduche a hodı se pro jednoduche 
tvary. Pro slozitá js ı tvary musıme objekt rozdá lit na tvary. Pro slozitá js ı tvary musıme objekt rozdá lit na 
jednodus s ı.jednodus s ı.

ØØ Popisy :Popisy :
ll VelikostVelikost
ll Eulerovo c ısloEulerovo c ıslo
ll Projekce, vys ka, s ırkaProjekce, vys ka, s ırka
ll VystrednostVystrednost
ll PodlouhlostPodlouhlost
ll NekompaktnostNekompaktnost



PopisyPopisy

ØØ VelikostVelikost
ll Poc et Poc et pixel˚pixel˚, ktere tvorı objekt. Jestlize zna me , ktere tvorı objekt. Jestlize zna me 

skutec nou velikost jednoho pixlu, pak m˚zeme skutec nou velikost jednoho pixlu, pak m˚zeme 
urc it skutec nou velikost predmá tu.urc it skutec nou velikost predmá tu.

Ø Eulerovo c ıslo
– E = S ť N

– S ť poc et souvislych oblastı

– N ť poc et dá r



PopisyPopisy

ØØ Projekce, vys ka, s ırka :Projekce, vys ka, s ırka :

ØØ Vystrednost = pomá r Vystrednost = pomá r 
nejdels ı vepsane nejdels ı vepsane 
usec ky a nejdels ı na nı usec ky a nejdels ı na nı 
kolme usec kykolme usec ky



PopisyPopisy

ØØ Podlouhlost = pomá r Podlouhlost = pomá r 
mezi delkou a s ırkou mezi delkou a s ırkou 
obdelnıku opsane obdelnıku opsane 
oblasti, ktery ma  oblasti, ktery ma  
nejmens ı plochunejmens ı plochu

ØØ Nekompaktnost Nekompaktnost 

( )
velikost

hranice de lka 2



KlasifikaceKlasifikace

ØØ Klasifika torKlasifika tor
ll Metoda nejblizs ıho sousedaMetoda nejblizs ıho souseda
ll Metoda nejmens ı vzda lenostiMetoda nejmens ı vzda lenosti

ØØ Uc enı s uc itelemUc enı s uc itelem
ØØ Uc enı bez uc iteleUc enı bez uc itele



KlasifikaceKlasifikace
Klasifikace podle 
nejblizsıho souseda

Hleda se nejblizsı prvek 
a do te  trıdy se objekt 
zaradı

Klasifikace podle 
nejmensı vzdalenosti

Vytvorı se stredy trıd a 
vzdalenost se mč rı k nim



Analyza pohybuAnalyza pohybu

ØØ Detekce pohybu Detekce pohybu -- automaticky hlıdac  automaticky hlıdac  
detekujıcı pohyb v prostorudetekujıcı pohyb v prostoru

ØØ Urc enı pozice pohybujıcıch se objekt˚ Urc enı pozice pohybujıcıch se objekt˚ --
prıpadná  sledova nı dra hy objekt˚prıpadná  sledova nı dra hy objekt˚

ØØ Urc ova nı 3D vlastnostı objekt˚ z pohybuUrc ova nı 3D vlastnostı objekt˚ z pohybu



Predpoklady Predpoklady 

ØØ Analyza pohybu probıha  tak, ze v obraze Analyza pohybu probıha  tak, ze v obraze 
nalezneme vyznamne body objektu a ty potom nalezneme vyznamne body objektu a ty potom 
hleda me v dals ıch snımcıch.hleda me v dals ıch snımcıch.

ØØ Pro zjednodus enı hleda nı uvazujeme:Pro zjednodus enı hleda nı uvazujeme:
ll konec nou rychlost objektukonec nou rychlost objektu
ll male zrychlenımale zrychlenı
ll spolec ny pohyb a pevna  shodaspolec ny pohyb a pevna  shoda



Vyznamne bodyVyznamne body

ØØ Jako vyznamne body se urc ujı ty c a sti Jako vyznamne body se urc ujı ty c a sti 
predmá tu, ktere se dajı snadno detekovat.predmá tu, ktere se dajı snadno detekovat.

ØØ Nejpouzıvaná js ı body jsou rohy nebo hrany Nejpouzıvaná js ı body jsou rohy nebo hrany 
objekt˚ viz. hranove detektory.objekt˚ viz. hranove detektory.

ØØ Tyto body musı dostatec ná  popisovat objekt, Tyto body musı dostatec ná  popisovat objekt, 
aby nedos lo k jeho za má ná .aby nedos lo k jeho za má ná .



Zjednodus enıZjednodus enı

ØØ Vıme, ze tá lesa se pohybujı konec nou Vıme, ze tá lesa se pohybujı konec nou 
rychlostı. Jestlize vıme jak dlouho trva  jeden rychlostı. Jestlize vıme jak dlouho trva  jeden 
snımek m˚zeme priblizná  urc it, kde se bude snımek m˚zeme priblizná  urc it, kde se bude 
objekt v dals ım snımku nacha zet.objekt v dals ım snımku nacha zet.



Zjednodus enıZjednodus enı

ØØ Jestlize ma me video s 25 snımky za sekundu Jestlize ma me video s 25 snımky za sekundu 
pak jeden trva  40ms. Za tuto dobu se rychlost pak jeden trva  40ms. Za tuto dobu se rychlost 
predmá tu zmá nı jen ma lo, a proto m˚zeme predmá tu zmá nı jen ma lo, a proto m˚zeme 
udá lat zmıná ne urc enı polohy v dals ım udá lat zmıná ne urc enı polohy v dals ım 
snımku. (brzdıcı auto).snımku. (brzdıcı auto).



Zjednodus enıZjednodus enı

ØØ Poslednım a nejd˚lezitá js ım predpokladem je, Poslednım a nejd˚lezitá js ım predpokladem je, 
ze tá lesa bá hem pohybu nemá nı sv˚j tvar. To ze tá lesa bá hem pohybu nemá nı sv˚j tvar. To 
znamena , ze vs echny vyznamne body tá lesa znamena , ze vs echny vyznamne body tá lesa 
se pohybujı spolec ná .se pohybujı spolec ná .

ØØ Jakykoliv pohyb tá lesa lze popsat pomocı 4 Jakykoliv pohyb tá lesa lze popsat pomocı 4 
za kladnıch pohyb˚ : pohyb v roviná  kamery, za kladnıch pohyb˚ : pohyb v roviná  kamery, 
vzdalova nı, rotace v roviná  kamery, rotace vzdalova nı, rotace v roviná  kamery, rotace 
kolma  na osu kamerykolma  na osu kamery



Skla da nı pohyb˚Skla da nı pohyb˚

Pohyb v rovinnč  kamery

Vzdalovanı od kamery

Rotace v ose kamery

Rotace kolma na osu kamery



Rozdılovy obrazRozdılovy obraz

ØØ Jestlize chceme detekovat pohyb predmá t˚ na Jestlize chceme detekovat pohyb predmá t˚ na 
zna mem pozadı, pak m˚zeme pouzıt metodu zna mem pozadı, pak m˚zeme pouzıt metodu 
rozdıloveho obrazu. Zıska me obraz pozadı. rozdıloveho obrazu. Zıska me obraz pozadı. 
Kamerou sledujeme toto pozadı a vzdy Kamerou sledujeme toto pozadı a vzdy 
odec teme referenc nı snımek od zıskaneho. odec teme referenc nı snımek od zıskaneho. 
Jestlize se lis ı, pak se na pozadı ná co Jestlize se lis ı, pak se na pozadı ná co 
pohybuje. (senzory pohybu, zna me pozadı X pohybuje. (senzory pohybu, zna me pozadı X 
nezna me)nezna me)



Po odec tenı referenc nıho obrazu a obrazu 
zıskane ho z kamery se vsechny body 
pozadı vyrusı a zustanou jen ty, ktere  v ref. 
obraze nebyly



Akumulativnı rozdılovy obraz Akumulativnı rozdılovy obraz 

ØØ Pro sledova nı dra hy predmá t˚ pouzije sc ıta nı Pro sledova nı dra hy predmá t˚ pouzije sc ıta nı 
zmá n v referenc nım pozadı. Pouzijeme zmá n v referenc nım pozadı. Pouzijeme 
metodu rozdıloveho obrazu avs ak jednotlive metodu rozdıloveho obrazu avs ak jednotlive 
zmá ny sc ıta me a tım dostaneme dra hu zmá ny sc ıta me a tım dostaneme dra hu 
pohybujıcıho se objektu.pohybujıcıho se objektu.





3D vidá nı3D vidá nı
ØØ Jedna  se o rekonstrukci Jedna  se o rekonstrukci 

geometrickych a fyzika lnıch geometrickych a fyzika lnıch 
parametr˚ objekt˚ v 3D parametr˚ objekt˚ v 3D 
scená  (v trojrozmá rnem scená  (v trojrozmá rnem 
prostoru) tak, aby bylo prostoru) tak, aby bylo 
mozne urc it jejich mozne urc it jejich 
opravdovy tvar (trırozmá rny) opravdovy tvar (trırozmá rny) 
z 2D obrazuz 2D obrazu

ØØ Rozpozna va nı: nalezenı Rozpozna va nı: nalezenı 
danych objekt˚ ve scená  a danych objekt˚ ve scená  a 
urc enı jejich polohy c i urc enı jejich polohy c i 
orientace.orientace.



Scena osvá tlena uzkym prouzkem svá tla. 
Scena je snıma na

kamerou z jineho uhlu.

Metody 3D vidá nı 
zpracova vajı obra zek(y) 
sceny. Obra zky mohou byt 
klasicke (pouze pohled na 
objekt), nebo obra zky z 
pohledu na cılená  
osvá tleny objekt (to jsou 
napr. hloubkove mapy)
Vyuzıva  se maxima lná  
znalost o snımane scená , 
tj. informace o poc tu 
objekt˚, o jejich 
predpokla danych 
geometrickych tvarech.



Aplikace 3D vidá nı ť 3D popis sochy pomocı hloubkove  mapy



Postup pri 3D vidá nıPostup pri 3D vidá nı
ØØ Vycha zıme z obra zku(˚) sceny. Provedeme metody predzpracova nı taVycha zıme z obra zku(˚) sceny. Provedeme metody predzpracova nı tak, k, 

aby se zachovaly a zvyraznily vyznamne tvary objekt˚ ve scená . aby se zachovaly a zvyraznily vyznamne tvary objekt˚ ve scená . 
Zıska me take jejich vza jemne geometricke uspora da nı. Vyuzijeme Zıska me take jejich vza jemne geometricke uspora da nı. Vyuzijeme 
predem zna me  informace o scená  , pokud ná jake jsou, a vs e dá la mpredem zna me  informace o scená  , pokud ná jake jsou, a vs e dá la me e 
tak, aby se zachovaly tvary potrebne pro dals ı 3D popis.tak, aby se zachovaly tvary potrebne pro dals ı 3D popis.

ØØ Ma me zpracovany obra zek(y) a m˚zeme pouzıt ná kterou z technik prMa me zpracovany obra zek(y) a m˚zeme pouzıt ná kterou z technik pro o 
3D rekonstrukci:3D rekonstrukci:

-- stereovidá nıstereovidá nı: tvar objekt˚ zıska me ze dvou obra zk˚ teze sceny ve       : tvar objekt˚ zıska me ze dvou obra zk˚ teze sceny ve       
stejny okamzik, ale z r˚znych pohled˚ (na objekty ve scená  se stejny okamzik, ale z r˚znych pohled˚ (na objekty ve scená  se 
dıva me ze dvou uhl˚ pohledu). Obecná  m˚zeme mıt vıce pohled˚ z dıva me ze dvou uhl˚ pohledu). Obecná  m˚zeme mıt vıce pohled˚ z 
vıce uhl˚.vıce uhl˚.
Stereovidá nıStereovidá nıvyuzıva  c lová k k zıska nı prostoroveho vnıma nı vyuzıva  c lová k k zıska nı prostoroveho vnıma nı 
svá ta (dvá  oc i se dıvajı na svá t pod r˚znymi uhly, dıva mesvá ta (dvá  oc i se dıvajı na svá t pod r˚znymi uhly, dıva me--li se li se 
pouze jednım okem, pak ztra cıme zmıná nou 3D predstavu)pouze jednım okem, pak ztra cıme zmıná nou 3D predstavu)



Dva pohledy na objekty ve scená . Nalezenı d˚lezitych hran a roh˚
objekt˚ (zelene c a ra a c ervene body)

3D rekonstrukce ze stereovidá nı. 



-- tvar z pohybu. Ma me vıce obra zk˚ stejne sceny, ale ne ve stejnytvar z pohybu. Ma me vıce obra zk˚ stejne sceny, ale ne ve stejny
okamzik. Obra zky na m zachyta vajı c asovy vyvoj, tj. pohyb objekt˚okamzik. Obra zky na m zachyta vajı c asovy vyvoj, tj. pohyb objekt˚
ve scená . Objekty se pohybujı (priblizujı c i vzdalujı od kamery,ve scená . Objekty se pohybujı (priblizujı c i vzdalujı od kamery,
ota c ı a vza jemná  prekryvajı) a my tak zjis Čujeme jejich 3D tvar.ota c ı a vza jemná  prekryvajı) a my tak zjis Čujeme jejich 3D tvar.
-- tvar z jasu. Tyto metody vyuzıvajı informacı o vlastnostech tvar z jasu. Tyto metody vyuzıvajı informacı o vlastnostech 
objekt˚ ve scená  napr. barva, odrazivost povrch˚, stıny atd.objekt˚ ve scená  napr. barva, odrazivost povrch˚, stıny atd.

Tvar ze stın˚. C lová k napr. predpokla da , ze svá tlo dopada  ze shora
a podle toho usuzuje, ze jsou kruhy vypoukle nebo propadle



-- tvar z textury. Texturu si m˚zeme predstavit jako ná jaky tvar z textury. Texturu si m˚zeme predstavit jako ná jaky 
pravidelny vzor na povrchu objekt˚ ve scená . Zmá ny tohoto pravidelny vzor na povrchu objekt˚ ve scená . Zmá ny tohoto 
vzoru (tj. zmá ny sklonu a uhlu pohledu na texturu a tak tedy i vzoru (tj. zmá ny sklonu a uhlu pohledu na texturu a tak tedy i 
orientace objektu) na m napovıdajı o 3D tvaru objektu.orientace objektu) na m napovıdajı o 3D tvaru objektu.

Pravidelny vzor na nerovnem povrchu ť popis pomocı textury.



3D reprezentace objekt˚3D reprezentace objekt˚

ØØ Objekty nalezene ve scená  musıme ná jak popsat, a ná jak je Objekty nalezene ve scená  musıme ná jak popsat, a ná jak je 
reprezentovat v poc ıtac i. Popis dá la me pomocı ná jakych reprezentovat v poc ıtac i. Popis dá la me pomocı ná jakych 
model˚ a jejich vza jemneho vztahu. Modely by má ly zachytit model˚ a jejich vza jemneho vztahu. Modely by má ly zachytit 
za kladnı geometricke vlastnosti (stred za kladnı geometricke vlastnosti (stred ťť tj. ná jake tá zis tá , tj. ná jake tá zis tá , 
celkovou velikost, symetric nost celkovou velikost, symetric nost ťť existujeexistuje--li)li)

ØØ Modely 3D objekt˚Modely 3D objekt˚
-- deskriptivnı modely plná  popisujı dany objekt ve scená  deskriptivnı modely plná  popisujı dany objekt ve scená  
vc etná  tvaru a vlastnostech povrchu. Z tohoto modelu lze pak vc etná  tvaru a vlastnostech povrchu. Z tohoto modelu lze pak 
vytvorit zpá tná  obra zek z libovolneho pohleduvytvorit zpá tná  obra zek z libovolneho pohledu
-- diskriminac nı modely slouzı pouze k odlis enı ná kolika  diskriminac nı modely slouzı pouze k odlis enı ná kolika  
objekt˚ od sebeobjekt˚ od sebe



Pouzıvane typy reprezentacePouzıvane typy reprezentace

ØØ Dra tovy model Dra tovy model ťť predstavuje vrcholy a hrany mezi nimi ve 3D predstavuje vrcholy a hrany mezi nimi ve 3D 
prostoru.prostoru.

ØØ CSG model CSG model ťť cely objekt popisuje pomocı mnoziny cely objekt popisuje pomocı mnoziny 
za kladnıch geometrickych tvar˚ (krychle, va lec, kuzel atd.) a za kladnıch geometrickych tvar˚ (krychle, va lec, kuzel atd.) a 
jejich vza jemnem uspora danı.jejich vza jemnem uspora danı.

ØØ Povrchovy model Povrchovy model ťť popisuje objekt v prostoru jako souhrn popisuje objekt v prostoru jako souhrn 
danych povrch˚ objekt˚, krivek jako hran tá chto povrch˚.danych povrch˚ objekt˚, krivek jako hran tá chto povrch˚.

ØØ Objemovy model Objemovy model ťť cely na s  objekt je popsa n pomocı malych cely na s  objekt je popsa n pomocı malych 
c a stic ek (napr. mala  krychlic ka) a jako ze stavebnice je c a stic ek (napr. mala  krychlic ka) a jako ze stavebnice je 
zrekonstruova n celkovy tvar objektu.zrekonstruova n celkovy tvar objektu.

ØØ Jsou i dals ı mozne modely popis˚ objekt˚, ktere vyplyvajı z Jsou i dals ı mozne modely popis˚ objekt˚, ktere vyplyvajı z 
predpoklad˚ dane ulohy 3D vidá nı.predpoklad˚ dane ulohy 3D vidá nı.



ØØ Mnohostá novy model Mnohostá novy model ťť popis krivoc arych povrch˚ popis krivoc arych povrch˚ 
pomocı mnohostá n˚, jehoz stá ny jsou trojuhelnıkypomocı mnohostá n˚, jehoz stá ny jsou trojuhelnıky



Dva obra zky domu ze dvou pohled˚, stereovidá nı.

Vysledna  poc ıtac ova  3D rekonstrukce dumu



AplikaceAplikace

ØØ TalkingTalking HeadHead
ØØ Rozpozna va nı automobil˚Rozpozna va nı automobil˚

ll Z c elnıho pohleduZ c elnıho pohledu
ll Z boc nıho pohleduZ boc nıho pohledu

ØØ Rozpozna va nı vozovkyRozpozna va nı vozovky
ØØ Rozpozna va nı rec i z obrazuRozpozna va nı rec i z obrazu--LipreadingLipreading



TalkingTalking HeadHead
Zpracova nı 
nahranych promluv

Rızenı pohyb˚ rt˚ pomocı 
vytvoreneho modelu

Vytvorenı model˚ 
rt˚



LipreadingLipreading



LipreadingLipreading



LipreadingLipreading



LipreadingLipreading


