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Sommario della lezione (1/2)

Immagini digital
formazione dell 0I mmagi
definizioni di iImmagine digitalizzata,
connettivita e distanza
operatori puntuali, locali e global

Pre-elaborazione (early processing):

filtraggio
rilevamento di bordi
sogliatura
Riferimenti bibliografici.
Fu, Gonzal ez, Lee;HIliRoboti cao, MccG

Ball ard & Brown, nAComputer VvIisiono



Sommario della lezione (2/2)

Segmentazione del |l 017
Rilevamento dei contorni
Rappresentazione dei contorni

Visione stereoscopica
Principi fondamentali
Loal gori t mo di Marr &

Riferimenti bibliografici:
Fu, Gonzal ez, Lee;HIliRoboti cao, MccG
Ball ard & Brown, AComputer Vvisiono



Principali classidi tecniche di
elaborazione delle immagini digital

PREELABORAZIONE SEGMENTAZIONE
(EARLY PROCESSING)' Rjlevamento delle parti che
Elaborazione del valori costituiscono una scena

dei pi xel delgll ipmmPaal He ed
livello puntuale o locale a livello globale
Es:
Es: RILEVAMENTO CONTORNI:
FILTRAGGIO elementi basati sulla

RILEVAMENTO DEI BORD|  discontinuita
RILEVAMENTO REGIONI:

elementi basati sulla
uniformita



Formazione del | 01
nel 1l 0occhiti o




For mazit one
macchina fotografica



