SCSS 2018: Sectiunea Aplicatii bazate pe procesarea imaginilor
- rezumatele lucrarilor -

1. imbunititirea imaginilor pentru detectie faciali folosind algoritmi de super-rezolutie
Lavinia Daniela BALAN

Proiectul vizeaza analiza unui algoritm de super-rezolutie multi-cadru, in contextul aplicatiilor
de detectie a fetelor umane in secvente de imagini. Avantajul asteptat este acela de a obtine
detectii si pentru fete din planul indepartat, atdt timp cat nu exista variatii semnificative in
secventa de cadre. Algoritmul este comparat cu cel de redimensionare prin metoda bicubica si cu
un algoritm de super-rezolutie mono-cadru. Criteriul de comparatie este definit ca fiind numarul
detectiilor corecte obtinute pentru diferite elemente faciale pe baza detectorului Viola Jones.
Lucrarea analizeaza diverse variante imbundtatite pentru algoritmul de super-rezolutie multi-
cadru: folosirea unei metode de optimizare bazata pe gradient cu moment, selectarea dinamica a
numarului de cadre considerat in istorie luadnd in calcul magnitudinea variatiilor imaginilor in
cadre succesive si numarul cadrelor intre care apar variatii importante. Performantele obtinute
prin utilizarea acestei metode au fost verificate experimental pentru diverse configuratii ale
parametrilor de lucru.

2. Detectia obiectelor in secvente video
Gabriela BUFTEA

Lucrarea analizeaza algoritmi de detectie a diferitelor obiecte aflate in miscare. Detectarea
obiectelor este o operatie frecvent utilizata in sistemele de supraveghere video. O problema in
realizarea acestui obiectiv este diferentierea obiectelor aflate in miscare de fundalul scenei video,
in conditiile in care fundalul nu este uniform, apar variatii de luminozitate si/sau obiectele de
fundal au o miscare nesemnificativa. Problema este abordata folosind un algoritm care determina
modelul fundalului, urméand ca apoi, la fiecare cadru, fundalul sa fie scazut din imagine pentru a
obtine obiectele de primplan. Modelul este de tip probabilistic, proiectat pe baza de culoare si
textoni. Pentru verificarea experimentald este vizatd comparatia cu un algoritm care proiecteaza
un model probabilistic de fundal pornind de la valorile intensitatilor pixelilor.

3. Recunoasterea in timp real a obstacolelor, folosind segmentarea semantica
Paulina Larisa GURALIUC

Lucrarea prezintd o solutie pentru a corecta o imagine segmentata cu ajutorul algoritmului
»graph cut”. ,,Graph cut” are rolul de a inlocui etichetele dintr-o imagine pentru imbunatatirea
omogenitatii etichetelor; astfel pot fi eliminati pixelii izolati, obiectele cu arie foarte mica, etc.
Aceste inlocuiri sunt facute in functie de gradul de incredere in eticheta curenta. Analiza a
investigat rolul unor parametri care pot incuraja/inhiba inlocuirile de etichete, notati In
continuare Sc si Vc. Sc indica gradul de accept pentru inlocuirea unei clase cu altd clasa
indiferent de pozitia pixelului, iar Vc permite restrictionarea inlocuirii de etichete in anumite
zone din imagine. Cei doi parametri construiesc regulile de tranzitie intre clase. Aceste reguli
sunt atat globale, date de parametrul Sc, cat si locale, date de parametrul Vc. Pentru alegerea
corespunzatoare a celor doi termeni a fost facuta verificarea pe imagini segmentate cu k-means.
Aceasta analiza a ilustrat faptul ca pentru valori mici ale lui Sc incurajeaza tranzitia intre clasele



corespunzatoare, iar pentru valori mici ale lui Vc este incurajata re-etichetarea in regiunile
asociate. Algoritmul de corectie a fost integrat intr-o aplicatie pentru segmentarea semanticd a
imaginilor cu scene stradale preluate cu un sistem incorporat pentru nevazatori, la care
clasificarea s-a ficut pe baza unor trisituri extrase la nivel de superpixel. In acest caz au fost
investigate situatii n care tranzitiile sunt incurajate prin Vc luand in calcul gradul de incredere in
clasa sau aria obiectului.

4. Dezvoltarea si integrarea unui modul de vedere artificiala in functionarea unui robot
industrial
Adrian-Bogdan MOISA

Aceasta lucrare are ca scop final integrarea unui sistem de vedere artificiala in structura unui
robot industrial ABB. Cu acest modul, robotul poate sa apuce o piesa din zona de lucru,
indiferent de orientarea si pozitia ei, utilizand informatii extrase din imaginea propriu-zisa fara ca
operatorul uman sa intervind. Pe parcursul acestei lucrdri, s-a implementa un script care,
utilizand diferiti algoritmi de detective, sa furnizeze catre robot informatii ce tin de orientare si
de pozitie ale piesei pe masa de lucru. In realizarea acestui script software, s-au folosit notiuni
precum: filtru Gaussian, algoritm Canny de detectie a muchiilor/marginilor, metode de
segmentare, "momente" ale imaginii, centroid. Toate aceste informatii, au ajutat la parcurgerea
mai multor etape, precum identificarea muchiilor obiectelor, identificarea formei acestora,
identificarea centrului de greutate al fiecarui obiect in parte si nu in ultimul rand identificarea
orientarii piesei fata de masa de lucru. Lucrarea de fata nu are ca scop imbunatatirea unui astfel
de algoritm, ci folosirea acestora si alegerea parametrilor optimi pentru a extinde functionalitatea
unui robot industrial. De asemenea se doreste automatizarea acestui proces in care se preia
imaginea, se analizeaza si apoi se transmit informatiile catre robot. Pentru automatizare mai este
necesara si programarea robotului astfel incét sa astepte si sa foloseasca aceste informatii cand
sunt disponibile. In final, robotul avand acest modul integrat, va putea sa-si atinga scopul final,
acela de a putea muta o piesa din orice pozitie intr-o zona specificata.

5. imbunititirea imaginilor folosind algoritmi de super-rezolutie
Vlad-Gheorghitd STATE

Lucrarea prezinta o aplicatie dezvoltatd in mediul Matlab, care foloseste algoritmi de super-
rezolutie monocadru pentru a Tmbunatati calitatea unor imagini ce contin capturi de texte, partial
clare. Exemplificarea este pe fragmente din ziare vechi, pentru care este ilustrata posibilitatea de
recuperare a textelor 1n biblioteci digitale. Pentru a putea compara imaginile initiale, pre-aplicarii
algoritmului de super-rezolutie, cu imaginile finale, obtinute dupa aplicarea algoritmului, a fost
utilizat un OCR cu ajutorul caruia au fost obtinute sirurile de caractere din imagini. Compararea
sirurilor de caractere generate de OCR cu sirurile de caractere de referintd este realizata folosind
distanta Levenshtein si o functie distan{d propusa pentru a permite tratarea mai avantajoasa a
situatiilor in care cuvintele sunt gresit delimitate sau unite din cauza unor deteriorari ale ziarului.
O primd concluzie este ca, algoritmii de super-rezolutie sunt o alternativa viabild pentru
recuperarea documentelor vechi; totusi, din cauza deteriorarilor de diferite categorii ale ziarelor
si a limitarilor OCR-urilor existente, nu poate fi garantat succesul metodei pentru orice imagine
scanata.

6. Detectia obiectelor in scene preluate din trafic



Diana-Georgiana STOLERIU

Aceasta lucrare prezintd un sistem de recunoastere a obiectelor dintr-o imagine, cu ajutorul
trasaturilor HOG (“Histogram of Oriented Gradients” — engl.). Metoda se bazeaza pe folosirea
unui tipar prestabilit si cdutarea unor asocieri intre acesta si obiectele din imagine. In functie de
gradul de similitudine dintre obiectele cautate si cele gasite, se poate determina existenta unor
obiecte din aceeasi categorie cu tiparul propus. Pentru calcularea gradului de similitudine se
lucreazia pe blocuri matriceale. In acest sens, imaginea este impartiti in blocuri egale ca
dimensiune cu tiparul si, urmarind rezultatele unui algoritm de comparare, se poate observa daca
in imagine exista un obiect care sa prezinte trasaturile impuse. Tiparul ilustreazd o instantd a
obiectului de interes. Deoarece HOG este senzitiv la scalare, cautarea se va considera pentru
imagini redimensionate ale tiparului. Gradul de similitudine este analizat pe baza de distanta
euclidiana si corelatie, pragul folosit pentru validarea detectiilor fiind ajustat in functie de
dimensiunea tiparului. Metoda este ilustrata pentru detectia autovehiculelor in imagini ce
surprind scene din trafic, capturate cu o camera video montata pe un autovehicul. Astfel analiza
poate fi utila pentru proiectarea unui pilot automat.

7. Conducerea unui robot industrial utilizind algoritmul SURF pentru procesarea de
imagini
Paul TOMA

In aceastd lucrare se prezintd o aplicatie bazati pe procesarea de imagini pentru un robot
industrial. Scopul este de a permite unui robot sa sorteze cateva tipuri de piese aflate in zona sa
de lucru. S-a dezvoltat un sistem de recunoastere vizuald ce cuprinde un program de detectie
realizat in mediul Matlab si o camerd video (telefon mobil) pentru achizitie de imagini.
Procesarea de imagini are la baza algoritmul SURF pentru determinarea zonelor de interes, tipul
pieselor si orientarea lor. Rezultatele prezentate in lucrare evidentiaza posibilitatea de a folosi
aceasta aplicatie pe un robot industrial (ABB sau Fanuc) dar si restrictiile identificate in urma
unor experimente reale.



