INFORMATIKA DOKTORI ISKOLA
KOMPLEX VIZSGA TANTARGYI TEMATIKA

Képfeldolgozas

A haromdimenzios szamitogépes latas teriiletei és feladatai: 3D-s objektumok modellezése és
leirasa, szintér-rekonstrukcio sztered képekbdl és mas képi adatok alapjan (shape from X),
mozgaselemzés, mozgas alapu objektum-rekonstrukcié (structure from/and motion),
felismerés, detektalds, pozicio-meghatarozas, textira-analizis.

Matematikai alapok: numerikus moddszerek, projektiv geometria alapjai, térbeli
transzforméciok (euklideszi, affin), differencidl geometria alapjai, spline-ok, linearis algebra,
szingularis ért¢k dekompozicido (SVD), valdszinliség-szamitas alapjai, robusztus statisztikak
¢s becslési modszerek (Least Median of Squares, Least Trimmed Squares, RANSAC), a
Kalman sziirés elvei, klaszterezési alapok, fokomponens analizis (PCA).

Digitalis képek, a képalkotas alapjai, felbontas €s részletesség (scale), a scale space fogalma, a
projektiv geometria alapjai, kamera modellek (perspektiv, gyenge perspektiv, affin), kiilsé és
bels6 kamera paraméterek, a kamera-kalibralas elvei.

Lokalis képi jellemzdk (sajatsagok), vonalak, gorbék. Elek, sarkok, vonalak detektalasa,
Canny ¢ldetektald, Hough transzformacio, aktiv kontarok.

Sztered latas, megfeleltetés (correspondence) és 3D-S rekonstrukcid, ritka illesztés (sparse
matching), képi jellemzok megfeleltetése, korrelacios modszerek, az epipoléris geometria és a
fundamentélis matrix, becslésiik, a takards és a zaj kezelése, robusztus moddszerek,
rektifikalas, stirti illesztés (dense matching), triangulacid, a projektiv, az affin és az euklideszi
rekonstrukcio.

Mas rekonstrukcios és mérési modszerek: Shape from shading, fotometrikus sztere6, shape
from texture, aktiv modszerek, shape from contours, strukturdlt fény, tavolsag-kép (range
image), lézer szkennerek, mért feliiletek Osszeillesztése, regisztracio, az ICP algoritmus,
robusztus valtozatai.

Mozgéselemzés, merev objektumok mozgésa, az optikai aramlas (optical flow), a normal és a
teljes aramlas-vektor, tovabbi megkotések (constraints), az optikai dramlds meghatarozasa,
jellemzépont alapti mozgas-kovetés, a Kanade-Lucas-Tomasi mozgaskovetd (KLT Tracker)
miikodési elvei, mozgas alapu objektum-rekonstrukcio, a Tomasi-Kanade faktorizacio, a
Kéalman sziiré és a mozgéskovetés.

Felismerés, invaridnsok, latvany-alapu (appearance-based) modszerek, képi sajatterek,
sajattér-reprezentacio, modell-alapt felismerés és pozicido-meghatarozas, pontok €s vonalak
illesztése, pozicio-meghatarozas perspektiv és gyenge perspektiv esetben.

A szamitogépes latas alkalmazésai: ipari (szerelés, mindség-ellendrzés), reverse engineering,
orvosi (MRI, CT), figyelés és biztonsag, emberi arcok ¢és mozgasok felismerése ¢&s
modellezése, forgalom-iranyités, intelligens robotok ¢és jarmiivek, képi és vide6 adatbazisok,
miuvészeti targyak valdosaghti modellezés.
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