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Calendario

Dia Titulo Formador(es)
03/11/2014 | Método de binarizagcéo de partituras baseado no conhecimento do contexto | Ana Rebelo
04/11/2014 | Remocéo de reflexao especular em imagens biomédicas Kelwin Fernandez
05/11/2014 | Segmentac&o da iris em cenarios nao controlados Filipa Sequeira

Joao Carlos Monteiro

06/11/2014 | Proxima Geragéo de Visao por Computador Ricardo Sousa
07/11/2014 | Extenséao de técnicas de visdo computacional com imagens 3D Jodo Pedro Monteiro




1) Método de binarizacdo de partituras baseado no conhecimento do contexto

Dia
03/11/2014

Formador(es)
Ana Rebelo, PhD

Resumo

Binarizar uma imagem é uma operacao recorrente na etapa de pre-processamento na maioria dos sistemas de
reconhecimento optico de musica (OMR). A escolha de um método apropriado de binarizagdo para partituras
manuscritas € um problema dificil . Muitos trabalhos ja avaliaram o desempenho de processos existentes de
binarizacdo em diversas aplicagdes. Contudo, néo foram efectuados nenhuns estudos directos para documentos de
musica. Neste workshop os participantes teréo a oportunidade de estudar um novo método de binarizacdo baseado
no conhecimento do conteudo da imagem. O método apenas necessita de estimar a espessura das linhas e o
distanciamento entre duas linhas de pauta. Esta informag@o é extraida directamente da imagem em niveis de
cinzento da partitura. O método binario proposto sera comparado com diversos métodos do estado da arte.

Objectivos

1. Estudo de técnicas de processamento de imagem.
2. Implementagéo de um algoritmo que extraia valores de referéncia em imagens em niveis de cinzento.
3. Implementagéo de um algoritmo de binarizagcdo de imagem baseado no conhecimento do dominio/contexto.

Linguagem de Programacéo
Matlab

Aplicacoes de Suporte

Matlab, irfanview ou gimp

Sistema Operativo

Windows ou Linux



2) Remocao de reflexao especular em imagens biomédicas

Dia
04/11/2014

Formador(es)
Kelwin Fernandes, PhD Student

Resumo

Na area de processamento de imagem médica existe um conjunto de problemas intrinsecos do dominio que derivam
num pior comportamento dos algoritmos de processamento de imagem ou na tomada de decisbes erradas por parte
de um perito. Neste caso, vamos tratar o problema da detegdo de reflexdo especular com diversos algoritmos para
reconstruir a informagéo danificada. Os algoritmos de reconstrugdo véao ser baseados em algoritmos de flood-fill,
Breadth-first search (BFS) e A* da teoria de grafos.

Objectivos
Ter uma ideia base dos conceitos relacionados com:

1. Framework OpenCV.
2. Processamento basico de imagem: binarizagdo, operagdes l6gicas e morfoldgicas.
3. Algoritmos base de percorrido de imagem (BFS, A*).

Linguagem de Programacéao

C++

Aplicac6es de Suporte
OpenCV

Sistema Operativo

Windows ou Linux



3) Segmentacao da iris em cendrios nao controlados

Dia
05/11/2014

Formador(es)
Filipa Sequeira, PhD Candidate
Joao Carlos Monteiro, PhD Candidate

Resumo

Nas atividades diarias em geral a identificacdo pessoal desempenha um papel importante. A Biometria representa
uma forma natural de identificacdo. Testar alguém pelo que esse alguém &, em vez de confiar em algo que ele
possui ou sabe parece provavel que seja o caminho a seguir. A iris apresenta-se como um dos principais candidatos
a se tornar a caracteristica biométrica padrédo: é universal , a variabilidade é enorme o que garante a singularidade
de cada individuo , além de ser um érgéo de facil acesso e muito dificil de modificar. A segmentacao da iris consiste
na deteccdo dos dois contornos que definem a regido de iris: o contorno limbico separa a iris da esclera , e o
contorno da pupila, que separa a iris da pupila. A detecgéo desses contornos € o principal objetivo da segmentacéo
e um passo essencial para o desenvolvimento de sistemas de reconhecimento de alta precisdo. O método
apresentado, baseia- se no pressuposto de que a segmentagdo da iris pode beneficiar da detecgédo simultanea do
centro da iris e do seu contorno externo . Quando realizadas de forma independente, as duas tarefas sdo ndo-triviais
uma vez que muitas outras partes da imagem podem ser falsamente detectadas como contorno da iris. No entanto ,
as duas tarefas podem beneficiar grandemente de servir como contexto uma para a outra. Uma ideia basilar do
nosso método para detectar candidatos a centros da iris € o uso de informagdes do fluxo de gradiente com um
modelo de campo de gradiente especifico; a deteccdo do contorno limbico baseia-se na pesquisa de fortes
contornos fechados em torno dos candidatos a centro. A detecg@o simultanea do centro da iris e do contorno limbico
€ abordada primeiro pela detecgdo de candidatos por excesso , seguida pela deteccdo de contornos em torno de
cada um deles. Os candidatos a centro sdo estimados utilizando uma metodologia baseada em convergence index
filters. Em seguida , uma janela centrada em cada candidato é convertida para o dominio polar seguindo-se a
aplicacdo de um algoritmo de caminho mais curto para determinar bons caminhos fechados em torno do centro .
Usando os dados combinados do centro da iris e do respectivo contorno, o melhor par centro / contorno é
selecionado.

Objectivos

O principal objetivo deste workshop é promover a familiarizagdo dos formandos com os conhecimentos basicos da
segmentacgéo da iris. Os principais topicos que pretendemos que os formadores atinjam séo:

1. O conceito que sustenta a metodologia de contexto mutuo para detecgéo de contornos.
2. Os fundamentos matematicos e a sequéncia de etapas do método apresentado.
3. Alinterpretacgéo e visualizagdo dos passos mais criticos da referida sequéncia.

Linguagem de Programacéao
Matlab

Aplicacoes de Suporte

Matlab, irfanview ou gimp

Sistema Operativo

Windows ou Linux



4) Proxima Geracao de Visao por Computador

Dia
06/11/2014

Formador(es)
Ricardo Sousa, PhD

Resumo

A visdo por computador tem evoluido significativamente nas ultimas décadas. Desde o recurso a formulagbes
estatisticas das formas e dos objetos (para a analise de texturas, por exemplo) até as propriedades fisicas da luz (na
andlise de cor), todo o processo de detecdo de objetos é feito muitas vezes dissociado do reconhecimento.

Naquilo que pode ser visto como um grande esforgo colaborativo, recentemente tem-se assistido a apresentacdo em
massa de diversos métodos de unificagdo das técnicas de processamento de imagem com aprendizagem
automatica. O grande resultado é a introdugdo de um sistema singular que consiga detetar e reconhecer objetos
automaticamente.

Neste workshop iremos trabalhar sob uma vertente que tem ganho substancial aten¢do e adeptos, aprendendo as
técnicas e detalhes que tornam esta abordagem Unica.

Objectivos

Os objetivos deste workshop sdo os seguintes:

1. Visdo por Computador em Python.

2. Aquisicao de conhecimento de aprendizagem automatica de descritores.
3. Reconhecimento de Objetos.

Os participantes deverdo ter em consideragédo os seguintes requisitos:
1. Familiarizagdo com python.
2. Conhecimentos elementares de visdo por computador, processamento de imagem e aprendizagem automatica.

Linguagem de Programacéo
Python

Aplicacoes de Suporte
N/A

Sistema Operativo

Linux



5) Extensao de técnicas de visdo computacional com imagens 3D

Dia
07/11/2014

Formador(es)
Jodo Pedro Monteiro, PhD Student

Resumo

Imagens de profundidade sdo representagcbes simples da informacgéo tridimensional que apresentam o potencial
para aumentar a precisao de sistemas de reconhecimento quando comparados com sistemas baseados apenas em
imagens de intensidade.

Enquanto os sensores de profundidade anteriormente disponiveis eram caros e dificeis de usar, a tarefa foi muito
simplificada com a introducdo de cadmaras de baixo custo que capturam informacdo de profundidade por pixel,
juntamente com imagem RGB, em tempo-real.

Este workshop abrangera a exposicdo de aspetos tedricos sobre sensores de profundidade recentemente
disponibilizados ao consumidor, em particular da cadmara Kinect da Microsoft, bem como, uma abordagem pratica
com o desenvolvimento de aplicagdes com acesso a cAmara Kinect e manipulagcéo dos dados capturados (RGB-D).

Objectivos
Os principais temas a serem discutidos sdo brevemente sumarizados de seguida:
1. Introducéo ao dispositivo Kinect.
2. Visao geral da solug¢édo de hardware para captura de profundidade.
3. Introdugéo ao Kit de Desenvolvimento de Software (SDK) para a verséo do Kinect para Windows:
a. Fluxos de dados e fluxo de reconhecimento;
b. Out-of-the-box toolkits: Microsoft.Kinect.Toolkit.
4. Integragdo com o OpenCV.
5. Desenvolvimento de aplicagdes com o Kinect (kinect microsoft sdk + opencv) numa abordagem "passo a passo"
a. Visualizador RGB-D (projeto base);
b. Extenséo do projeto base com utilizacdo de codigo da biblioteca OpenCV para realizagdo de tarefas como:
i. Remocéao de ruido;
ii. Segmentacéo;
ii. Extragéo de medidas antropométricas.

Linguagem de Programacéo
C/C++

Aplicacoes de Suporte
N/A

Sistema Operativo

Windows



