Widzenie Komputerowe - egzamin

Mniej wiecej posegregowane tematycznie jak idg wyktady/ksigzka.
Legenda:

(s123) -> nr slajdu z wykfadu, gdzie zaczyna sie temat

Pytanie do zbadania

x) Odpowiedz potwierdzona dobra

x) Odpowiedz potwierdzona zta

X) Mozliwie zta

x) Mozliwie dobra ;-)

1. Prawidtowy sposéb wyznaczania jasnosci J piksela w obrazie kolorowym RGB to:
a)J =0,299*G + 0,587*B + 0,114*R
b)J=0,171"R + 0,715*G + 0,114*B
c)J =0,333"R + 0,333*G + 0,333*B
d)J =0,299"R + 0,587*G + 0,114*B

2. Pierwiastkowanie jasnosci obrazu (wyktadnik < 1):

b) rozjasnia obraz, zwieksza kontrast w zakresie niskich jasnosci, zmniejsza kontrast w zakresie
duzych jasnosci

C) rozjasnia obraz, zwieksza kontrast w catym zakresie jasnoSci

d) rozjasnia obraz, zmniejsza kontrast w zakresie niskich jasnosci, zwieksza kontrast w zakresie
duzych jasnosci

3. Potegowanie jasnosci obrazu (wyktadnik wiekszy od 1):

a) przyciemnia obraz, zmniejsza kontrast w zakresie niskich jasnosci, zwieksza kontrast w
zakresie duzych jasnosci

b) rozjasnia obraz, zmniejsza kontrast w zakresie niskich jasnosci, zwieksza kontrast w zakresie
duzych jasnosci

C) przyciemnia obraz, zwieksza kontrast w zakresie niskich jasnosci, zmniejsza kontrast w
zakresie duzych jasnosci

d) przyciemnia obraz, zwieksza kontrast w catym zakresie jasnosci

4. Operacja zmiany kontrastu polega na wykonaniu dla kazdego piksela nastepujacych
operacji:

a) przemnozenie jasnosci przez statg

b) pierwiastkowanie jasnosci

C) potegowanie jasnosci

d) dodanie statej do jasno$ci



5. Wygtadzanie histogramu:

a) jest operacjg na samym histogramie i nie zmienia zawarto$ci obrazu
b) zmienia obraz wynikowy, aby utatwi¢ poréwnywanie go z innymi

c) zwieksza kontrast na obrazie wynikowym

6. Rozcigganie histogramu powoduje:

a) zmiane histogramu bez modyfikacji obrazu

b) zwiekszanie kontrastu dla czesto wystepujgcych pozioméw jasnosci
c) wykorzystanie catego dostepnego zakresu jasnosci

d) wyeliminowanie rzadko wystepujgcych pozioméw jasnosci

7. Podczas wyréwnywania histogramu nowa jasnos¢ piksela jest wyznaczana na
podstawie:

b) sumy prawdopodobienstw wystgpienia wszystkich odcieni o jasnosci nie wyzszej od jasnosci
wejsciowej

¢) sumy gradientow jasnosci wokot wszystkich pikseli 0 jasnosci nizszej od jasnosci wejsciowej
d) sumy gradientow jasnosci wokot wszystkich piksela o jasnosci nie wyzszej od jasnosci
wejsciowej

8. W wyniku wyréwnywania histogramu:

. liczba pozioméw jasnosci w obrazie nie zmienia sig, ale zwieksza sie kontrast obrazu

. réznice miedzy czesto wystepujgcymi w obrazie jasnos$ciami ulegajg zmniejszeniu, dla
jasnoéci rzadko wystepujgcych zwieksza sie kontrast

9. Ktéry z ponizszych algorytméw progowania nie wymaga wyznaczania histogramu:
a) metoda entropii

b) algorytm Otsu

c) metoda iteracyjna

d) algorytm gradientowy

10. Algorytm Otsu stuzy do:

a) progowania jasnosci na podstawie histogramu

b) progowania jasnosci na podstawie gradientu

¢) wykrywania krawedzi z uzyciem histerezy

d) wykrywania krawedzi przy uzyciu pierwszej i drugiej pochodnej jasnosci obrazu



11. W metodzie Otsu:

a) konczymy dziatanie algorytmu, jesli warto$¢ progu nie zmienia sie w kolejnych krokach
b) wyznaczamy wartosci gradientu dla wszystkich wartosci progu

c) kolejna sprawdzana warto$¢ progu wynika z wartosci srednich uzyskanych w poprzednim
kroku

d) wyznaczamy warto$¢ funkcji kryterialnej dla wszystkich wartosci progu

12. Ktére z podanych twierdzen jest btedne:

a) wariancja miedzyklasowa wyznaczana jest na podstawie Srednich jasnosci ponizej i powyze;j
progu

b) algorytm Otsu do wyznaczania progu moze wykorzyta¢ wariancje wewnatrzklasowg

¢) stosowanie wariancji wewngtrzklasowej nie wymaga wyznaczania srednich jasnosci powyze;j i
ponizej progu

d) algorytm Otsu do wyznaczania progu moze wykorzysta¢ wariancje miedzyklasowag

13. Filtry dolnoprzepustowe stosuje sie do:
a) redukcji szumu impulsowego

B redukcji addytywnego szumu Gaussowskiego
¢) aproksymaciji pierwszej pochodnej jasnosci
d) zwiekszania ostrosci obrazu

14. Filtr gérnoprzepustowy stosuje sie do:

a) zaznaczenia fragmentéw obrazu, w ktérych zmiany jasnosci sg najwieksze

b) zaznaczania fragmentow obrazu, w ktérych zmiany jasnosci sg najmniejsze

c¢) redukcji addytywnego szumu Gaussowskiego

d) zaznaczania fragmentéw obrazu, w ktérych pierwsza pochodna jasnosci sie nie zmienia

15. Filtry logiczne:
a) stuzg do poprawy ciggtosci linii na obrazach binarnych

c) pozwalajg na lokalne progowanie obrazu
d) to inna nazwa filtréw liniowych

16. (s109) Usrednienie kolejno zarejestrowanych obrazéw umozliwia pozbycie sie
nastepujacych zaktocen:

a) addytywnego szumu Gaussowskiego

b) szumu impulsowego

c) zaktécen typu "sél i pieprz"

d) nieciggtosci linii

17. Filtr medianowy:

b) usrednia skrajne wartosci z obszaru maski
¢) usrednia wartosci z obszaru maski



18. Filtr medianowy:

a) nadaje sie do eliminowania szumow addytywnych, poniewaz usrednia wartosci skrajne
b) nadaje sie do eliminowania szuméw addytywnych, poniewaz usrednia warto$ci w masce
¢) nadaje sie do eliminowania szuméw impulsowych, poniewaz usrednia wartosci skrajne
d) nadaje sie do eliminowania szuméw impulsowych, poniewaz nie przepuszcza na wyjscie
wartosci skrajnych

19. Wydajnos¢ filtracji miedianowej jest ograniczona gtéwnie przez:

a) koniecznos¢ usredniania wartosci z obszaru maski dla kazdego piksela
b) koniecznos$¢ aproksymacji pochodnych czgstkowych dla kazdego piksela
c¢) konieczno$¢ wyznaczania kombinaciji liniowej wartosci z obszaru maski
d) koniecznos¢ sortowania wartosci z obszaru maski dla kazdego piksela

20. Filtr LoG:

a) stanowi potaczenie filtra dolnoprzepustowego z wyznaczeniem Laplasjanu jasnosci
b) stanowi potgczenie filtra dolnoprzepustowego z filtrem logicznym

c) stanowi potgczenie filtra Gaussa z filtrem wyostrzajgcym

d) stanowi potgczenie filtra dolnoprzepustowego z filtrem Sobela

21. Do redukcji addytywnego szumu Gaussowskiego mozemy zastosowag:
a) filtr liniowy z maska usredniajgca

b) filtr liniowy z maskg Sobela

c¢) algorytm Canny'ego

d) filtr medianowy

22. (s147) Jezeli chcemy w jednym przebiegu wydoby¢ z obrazu wszystkie krawedzie,
niezaleznie od kierunku, powinnismy zastosowac:

a) jakikolwiek filtr aproksymujacy pierwszg pochodng jasnosci obrazu

b) maske Kirscha

c) laplasjan

d) filtr Sobela

23. (s151) Algorytm Canny'ego:

a) wykorzystuje progowanie z histerezg, aby wyznaczy¢ modut i kierunek gradientu

b) wykorzystuje progowanie z histerezg, aby zminimalizowaé wystepowanie fatszywych
krawedzi

c) wykorzystuje progowanie z histerezg w celu ttumienia niemaksymalnych pikseli

d) wykorzystuje progowanie z histerezg w celu ograniczenia grubosci krawedzi

24. W algorytmie Canny'ego zwiekszenie parametru "o" (chyba sigma) powoduje, ze:
a) na wyjsciu uzyskujemy wiekszy szum, ale krawedzie sg ciensze
b) na wyjsciu uzyskujemy wiekszy szum, ale krawedziesg doktadniej zaznaczone



¢) na wyjsciu uzyskujemy mniej szumoéw, ale krawedzie ulegajg pogrubieniu
d) na wyjsciu uzyskujemy mniej szumow, ale stabsze krawedzie znikajg

25. W algorytmie Canny'ego prog dolny Th dziata nastepujaco:
a) jezeli dla danego punktu modut gradientu przekracza te wartos¢, punkt jest zawsze
zaznaczany na obrazie wynikowym

c) krawedzie ciensze niz wskazuje warto$¢ progu nie sg zaznaczane na obrazie wynikowym
.jezeli dla danego punktu modut gradientu przekracza te wartos¢, punkt jest zaznaczony na
obrazie wynikowym, ale tylko jesli sgsiaduje z wczesniej wykrytym punktem krawedzi

26. (s213) Prosze wskaza¢ zdanie falszywe:

b) przeprowadzenie erozji tym samym elementem strukturalnym nie gwarantuje przywrécenia
ksztattu obiektu sprzed dylatacji

c) wynik dylataciji jest czescig wspdlng wszystkich translacji obiektu, wskazanych w elemencie
strukturalnym

d) wynik dylatacji jest ztozeniem wszystkich translacji obiektu, wskazanych w elemencie
strukturalnym

27. Prosze wskazaé zdanie falszywe:

a) dziatanie erozji polega na tym, ze z obiektu usuwane sg te punkty, dla ktérych element
strukturalny, po wycentrowaniu w danym punkcie, nie byt catkowicie zawarty wewnatrz obiektu
b) wynik erozji jest czescig wspdlng translacji obiektu, wskazanych w elemencie strukturalnym
c) wynik erozji jest ztozeniem wszystkich translacji obiektu, wskazanych w elemencie
strukturalnym

d) erozja nie zawsze cofa dylatacje, nawet jesli zastosowano ten sam element strukturalny

28. (s223) Prosze wskazaé zdanie falszywe:

a) w przypadku obrazéw w skali szarosci wynik dylatacji zalezy od sposobu kodowania jasnosci
w obrazie

b) w wyniku otwarcia rozmiar obiektu moze sie znacznie zmniejszy¢

d) otwarcie to erozja, po ktérej przeprowadzono dylatacje

29. (s247) Prosze wskazac¢ zdanie falszywe:

a) wyniki operacji black top hat nie zalezg od bezwzglednych wartosci lokalnych minimow
jasnosci

b) black top hat daje wartosci wieksze od zera dla pikseli, ktérych wynik zamkniecia jest
mniejszy niz wartos¢ piksela w obrazie oryginalnym

c) operacja white top hat pozwala uzyska¢ mape lokalnych maksimow jasnosci



d) white top hat daje wartosci wieksze od zera dla pikseli, ktérych wynik otwarcia jest mniejszy
niz wartos¢ piksela w obrazie oryginalnym

30. (s252) Transformacja Hougha stuzy do:

a) wykrywania skosu obrazu

b) wykrywania nieciggtosci linii pionowych i poziomych na obrazach binarnych
¢) wykrywania krawedzi na obrazach

d) wykrywania liniii i ftukéw na obrazie

31. (s293) Momenty geometryczne stuza do:
a) obracania obiektu
b) opisu ksztattu obiektu

d) skalowania obiektu
32. (s278) Cecha topologiczna nie jest:

b) liczba podobiektow
c) pole obiektu
d) liczba odgatezien

33. (s298) W widzeniu komputerowym réznica miedzy identyfikacja (klasyfikacja) a
weryfikacjg polega na tym, ze:

a) identyfikacja zwraca klase, do ktérej obraz testowy jest najbardziej podobny, a weryfikacja
sprawdza podobienstwo obrazu testowego do wskazanej klasy

b) identyfikacja pozwala rozpoznawacé obrazy spoza zbioru uczgcego, weryfikacja dotyczy tylko
obrazéw uczgcych

c) identyfikacja wymaga przyktadéw uczgcych, a weryfikacja jedynie etykiety klasy docelowej

34. (s264) Prawidlowe wykonanie obrotu obrazu polega na:

a) skopiowaniu do obrazu obréconego odpowiednich pikseli z obrazu zrédtowego

b) wykorzystaniu transformacji Hougha dla obrazéw binarnych

c) zastosowanie wzoru na obrét o kat ALFA dla kazdego piksela obrazu Zzrodiowego

d) wyznaczeniu dla kazdego piksela zrodtowego jego wspétrzednych na obrazie obréconym

35. (s279) Obiekt jest wypukty, gdy:

a) zawartosc¢ obiektu wzgledem kota jest wieksza od 1

b) dowolne dwa punkty obiektu mozna potgczy¢ odcinkiem, ktéry catkowicie zawiera sie w
obiekcie

¢) nie istniejg dwa punkty brzegowe obiektu, ktére mozna potaczy¢ odcinkiem catkowicie
zawartym w obiekcie



d) istniejg dwa punkty obiektu, ktére mozna potgczy¢ odcinkiem, ktéry catkowicie zawiera sie w
obiekcie

36. Wypuktos¢é obiektu mozna mierzy¢ obliczajac (wieksza wartos¢ to wieksza
wypuktosé):

a) stosunek obwodu obiektu do obwodu jego wypukiej powtoki

b) stosunek obwodu wypukiej powtoki do pola obiektu

c) stosunek pola powierzchni obiektu do pola jego wypuktej powtoki

d) stosunek pola wypuktej powtoki do obwodu obiektu

37. (s327) Klasyfikator minimalnoodlegto$ciowy z metryka modutowg rézni sie od
klasyfikatora z metryka Euklidesa tym, ze:

a) zawsze wykorzystuje do wyznaczania odlegtosci wiecej niz jedng mode

b) uwzglednia przy wyznaczaniu odlegtosci rozrzut obrazéw wokét wektora sredniego

d) wykorzystuje wartosci bezwzgledne réznic poszczegdlnych cech

38. (s331) Metryka Mahalanobisa rézni sie¢ od metryki Euklidesa tym, ze
a) wykorzystuje sume réznic poszczegolnych cech

b) dla kazdej klasy uwzglednia rozproszenia obrazéw wokot sredniej

¢) uwzglednia gradient funkcji kryterialnej wyznaczony dla zbioru uczacego
d) wykorzystuje wartosci bezwzgledne réznic poszczegolnych cech

39. (s358) W iteracyjnym algorytmie uczenia "one at a time" wykorzystujacym
kwadratowa funkcje kryterialng wartos¢ poprawki rozwigzania w danym kroku zalezy od:
a) zawartosci macierzy kowariancji klasy, z ktérej pochodzi aktualny obraz uczgcych

40. (s359) W iteracyjnym gradientowym algorytmie uczenia wektor pochodnych
czastkowych obliczany jest na podstawie:

a) réznicy migdzy wspéiczynnikiem korekcji a aktualing wartoscia funkcji klasyfikujacej
b) roznicy miedzy docelowg a biezgcg wartoscig funkcji klasyfikujgcej

¢) sumy prawidtowo wskazanych etykiet obrazéw uczacych
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