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Deteccion de rectas
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= Circulo o=l + =BT = o
= Elipse e
= Poligonos
u

= Cualquier curva expresable analiticamente

Transformada de Hough




9
H Poligonos
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Circulos: en dos etapas Radio y numero de circulos conocidos
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= Etapa 1: Localizar el centro
= Etapa 2: Descubrir el radio
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Otro ejemplo
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Deteccion de elipses: ejemplo TH Generalizada
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H Caracteristicas y aspectos de la TH
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= Ventajas:
* Robustez a ruido y oclusiones.
* Robustez a presencia de otras formas
* Deteccion de multiples instancias en una “pasada”
= Aspectos:
* Deteccion de falsos positivos
* Coste computacional
* Resolucién del espacio acumulador
* Localizacién de picos
Precision de los parametros

- _
H Coste computacional

SR

= Coste espacial y temporal funcién de:
¢ Tamafo imagen
* Tamano espacio acumulador

» N° parametros y su resolucion

* Numero de edgels y cantidad de ruido

= Algunas estrategias para disminuir el coste:
* LUTs de seno y coseno
* Uso de la direccion del gradiente
* Multiresolucién: se empieza con poca resolucion
* Proyecciones: encontrar picos en acumuladores 2D
* Particién en subimagenes
¢ TH combinatoria

* Implementaciones paralelas
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TH combinatoria / aleatoria Dimensiones del espacio acumulador
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= ; Cual es el tamafio apropiado para el acumulador?
¢ Demasiado pequefio:
» Baja precision
» Mayor tolerancia al ruido (ver figura)
* Demasiado grande
» Muchos recursos computacionales
= Estructuras de datos para tener cualquier resolucion

y=a'x+h’
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® Suavizar espacio acumulador antes de la busqueda
® Técnicas de agrupamiento (clustering)
“Eliminar” pico detectado tras cada iteracion
= ; Cuantos picos buscar? ;Cuales son “verdaderos”?
* Umbral de votos
* Conocimiento a priori
* Restricciones del problema
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® Dos problemas tras la deteccion:
* Cada pico representa una recta, no un segmento

* Parametros encontrados a la resolucion del
acumulador

= Estrategias:
* Para cada celda (bin), guardar edgels, no sélo votos
* “Rastrear” imagen cerca de la recta
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= Votos ponderados A(W) = A(W) + W(P{pixel=edgel})
= TH sobre niveles de gris; deteccion de franjas
= TH borrosa (Fuzzy HT)

= Deteccion de otras caracteristicas:
¢ Agujeros y esquinas
* Simetria

" Problemas de correspondencia
* Visidn estéreo
¢ Estimacion de movimiento

Problemas de optimizacion paramétricos
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H Estimacion de movimiento con la TH
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Seguimiento con la TH Alineacion de texto (skew detection)
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(a) Onginal image | (b) Corrected image
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Inspeccién visual en la industria
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= Drag mouse in image or Hough space
http://ww. vi sion. ee. et hz. ch/ ~j hug/ Mbsel adar ol a/ Hough
6. ht ni
= Paint something and find longest line
http://ww. physi k. uni -
osnabr ueck. de/ nonl i nop/ Houugh/ Li neHough. ht i
= Animation of HT
http://ww. anc. ed. ac. uk/ %9 Eanos/ hough. ht m
= Circular HT: Java applet
http://markschul ze. net/j ava/ hough
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= A Hough transform based line recognition method
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