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Sommario della lezione (1/2)

ÁImmagini digitali
Áformazione dellôimmagine

Ádefinizioni di immagine digitalizzata, 
connettività e distanza

Áoperatori puntuali, locali e globali 

ÁPre-elaborazione (early processing):
Áfiltraggio

Árilevamento di bordi

Ásogliatura

Riferimenti bibliografici:
Fu, Gonzalez, Lee, ñRoboticaò, McGraw-Hill
Ballard & Brown, ñComputer visionò, Prentice Hall



Sommario della lezione (2/2)

ÁSegmentazione dellôimmagine

ÁRilevamento dei contorni

ÁRappresentazione dei contorni

ÁVisione stereoscopica

ÁPrincipi fondamentali

ÁLôalgoritmo di Marr & Poggio

Riferimenti bibliografici:
Fu, Gonzalez, Lee, ñRoboticaò, McGraw-Hill
Ballard & Brown, ñComputer visionò, Prentice Hall



Principali classi di tecniche di 
elaborazione delle immagini digitali

SEGMENTAZIONE

ÁRilevamento delle parti che 
costituiscono una scena

ÁElaborazione dellôimmagine 
a livello globale

Es:

ÁRILEVAMENTO CONTORNI: 
elementi basati sulla 
discontinuità

ÁRILEVAMENTO REGIONI: 
elementi basati sulla 
uniformità

PRE-ELABORAZIONE 
(EARLY PROCESSING)

ÁElaborazione dei valori 
dei pixel dellôimmagine a 
livello puntuale o locale

Es:

ÁFILTRAGGIO

ÁRILEVAMENTO DEI BORDI



Formazione dellôimmagine 
nellôocchio



Formazione dellôimmagine nella 
macchina fotografica


