Motivacia

Priebeh simulacie

Algoritmy pocitacového videnia pracuju so
snimkami redlneho sveta. Kazdy snimok sa ziskava
fotoaparatom alebo kamerou, ktoré pridaju do
snimkov optické vady, ktoré su charakteristické pre
dané zaznamenavacie zariadenie. Ak uZivatel
pozZaduje fotorealistickli podobu pocéitatom
generovanych snimkov, je nutné optické vady
pridat do snimkov. Tato praca sa venuje popisu
algoritmu, ktory pridava optické vady a vlastnosti
do vygenerovanych snimkov. Vysledna aplikacia je
vyuzita v rdmci projektu R3-COP.

Simulované vlastnosti

efekt hibky ostrosti

rozostrenie obrazu v zavislosti na vzdialenosti od kamery
pohybové rozostrenie

rozostrenie spésobené pohybom kamery
geometrické skreslenie

deformacia obrazu
odlesky

obrazové artefakty sposobené jasnymi zdrojmi svetla
vinetacia

Uprava jasu obrazu na jeho perifériach
adaptacia clony

Uprava globalneho jasu obrazu
chromaticka aberacia

prejavuje sa farebnymi kontdrami na prechode svetla a tmy
Sum sensoru
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Dalsie obrazky sa nachadzaju na http://www.stud.fit.vutbr.cz/~xkucis00/camsim



