Inhaltsanalyse unter Zuhilfenahme von
Metadaten

Seminar - Bridging the Semantic Gap

Prasentation von Alexander Bellm
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Objektgrenzenerkennung Wissensunterstutzte
fir ontologiegestutzte semantische
Bildklassifizierung Videoobjekterkennung
* System e System
* Bildsegmentierung * multimedia analysis ontology
- Randerkennung * Formula One domain ontology

- Bereichentwicklung
- Zusammenlegen benachbarter
Bereiche durch die MOT

(Matrix Oriented Technique)
* Vorlaufige Ergebnisse

Zusammenfiigung
Beispiele
Ausblick
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Query Training
2 Ziele: Image (Q1) Image (TI)

1. Gewinnung von Schlagwortern die das
Bild beschreiben und identifizieren
2. Das Konstruieren einer Ontologie

Objects
in T1
Ablauf von 1:
* Objekterkennung Objects Objects
- Ein neuronales Netz erzeugt Stpatd il
Schlagworter fur die Objekte a concept

* Die Schlagworter werden durch einen
ontologiebasierten Algorithmus selektiert

Das automatische konstruieren einer Objects of QI
Ontologie ist Teil der zukiinftigen appeared in

. concepts
Forschungsarbeit
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Randerkennung
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Kalkulation

Zuordnung der Pixel:

. HOE(x, yh = | I{x-1,v-1)+ 21(x,y-1) + L{x+1,y-1
—> EPS (edge pixel set) wenn MOE(x.y) G ¥k l—{[(x-f:ﬁ}i)—z{[(:iyjnj]{ﬁ{,;,im
groRer als wahlbarer Grenzwert ~ VOE(x, y)= | I(x-1,y-1) + 2I(x-1y) + I(x-1,y+1)
: - —I(x+1,y-1)— 20{x+1,y) — I(x+1,y+1
—> RPS (region pixel set) sonst S, :,-f],-=|]{'::L,y—!::;r+£[(x-l,y-l}}r-{ [(}f_m” )|
—I(xc+Ly) = 200k Ly+D) = x|
SOE(x, v)i = | I(x,y-1) + 2I{x+1,y-1) + [{x+1.¥)
—I(x-1,y) — 2I{x-1,y+1) — I(x,y+1) |
MOE(x, v = max {HOE(x, y) , VOE(x, y)k
NOE(x, yk SOE(x, v); i
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reichentwicklung
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Ablauf:

zufallige Wahl eines Pixels aus RPS

Einteilung in ,boundary pixel® und ,inner pixel”

Ein Pixel ist ,boundary pixel® wenn eines seiner
8 Nachbarpixel nicht zur selben Region gehort

Das erste Pixel einer Region ist also immer ein
,2boundary pixel”

Prufung aller Nachbarpixel eines ,boundary pixel”

in RPS, ob sie die Bedingungen erfullen: Pixllmm';igmd}!m
-Die Farbabweichung zwischen dem Pixel und seinen
Nachbarpixel in der Region sind vernachlassigbar klein
-Die Farbabweichung zwischen dem Pixel und dem Durchschnitts-
wert der Nachbarpixel in der Region sind vernachlassigbar klein
-Die Farbabweichung zwischen dem Pixel und dem Outer neighbor pixels of the region R
Durchschnittswert der Region sind vernachlassigbar klein

Sind die Bedingungen erfullt wird die Einteilung erneut durchgefuhrt
und alles wiederholt bis die Region nicht mehr wachst

&
Pixels in the growing region R

Boundary pixels of the region R
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Zilsammenlegen benachbarter Bereiche
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1. Auftreten von ,noise regions 2 |2 s |5 s |3
2. Ein Objekt wird in verschiedene o s o e
Regionen aufgeteilt 2 (2 |2 |2 |2 |2 [Bel>

2 2 2 2 2 2 2 -1

Losung: 2 s (5[5 [5 [5 B
. . . . 2 1 B 5 5 5 -1 -1
Einsatz der Matrix Oriented Technique (MOT) g : 2 g 2 ; : ;
—> Matrix (jede Zelle entspricht einem Pixel) O T T B B e
—> Inhalt der Zellen sind die Regionsnummern 2 B4 (4 (4 [+ B>
—> Randpixel haben den Wert -1 S e

Fur 1: Wenn eine Region nur aus sehr wenigen Pixel besteht, wird sie der
benachbarten Region mit dem kleinsten Farbunterschied zugeordnet.

Fur 2: Jede Grenze erhalt den Wert des Farbunterschiedes ihrer Regionen,
so dass uber einen definierten Grenzwert bestimmt werden kann,
welche Regionen zusammengelegt werden sollen.

Inhalts
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Vorlaufige Ergebnisse
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Detected Edge

Ovriginal Image

I .

Ovriginal Image

Detected Edge

-

Objects

vl

Original Image

Detected Edge

Detected

0 e
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Unterstitzt die : : : Reprasentiert das
Erkennung von multlmeFlla domal_n Wissen uber den
themenspezifischen analysis specific entsprechenden
Objekten ontology ontology || Themenbereich
Integration durch bereichsun-
abhangige Grundklassen (Object,
Feature, Feature Parameter)
Wahl der Abfolge der
_ Algorithmen durch die _
video — vorhandenen optischen low-level Algorithm
stream Eigenschaften und das raumliche Repository
Verhalten zur Objekterkennung




dia analysis ontology
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Formula One domain ontology
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Auto:

zusammenhangende Region
homogene Bewegung

- innerhalb des Objekts StraRe Gras:
- Bewegungswert > Minimaler Wert - homogene Farbe
- Grole hat keinen Maximalwert -

teilweise zusammenhangende Region
jede Teilregion > minimale Grole
adjacent-to-Beziehung zu Strale
adjacent-to-Beziehung zu Sand

Stralie:

- zusammenhangende Region
- homogene Farbe

- GroRe > vordefinierter Minimalwert Sand:
- grofdte Region des Videos

homogene Farbe

teilweise zusammenhangende Region
jede Teilregion > minimale Grole
adjacent-to-Beziehung zu Stralde
adjacent-to-Beziehung zu Gras
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Zusammenfugen der , multimedia analysis ontology*
und der , Formula One domain ontology*

Grundlage dafur bilden die in beiden Ontologien vertretenen Klassen
,Object*, ,Feature* und ,Feature Parameter

Hauptaugenmerk dieses Ansatzes basiert auf visuellen
Objekteigenschaften wie Homogenitat und Zusammenhangigkeit
sowie auf den raumlichen Beziehungen der einzelnen Objekte
zueinander
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_ @ tgorithm

_ @ DstectionPark

_ (B FeatureParameter

i @sSize .
(B Distribution =2 @
@ ColorComponent '
(B Detection

i (@CandidateRegionselsction
i @Finalegionselection

(B Dependancy

' (® TotaDepandancy

L. @PartislDependency
®Limk

{3 SizeFeabureParameter }
. @HomogeneityFestureParameter
| & @CokorFeatureParameter

Algorithm
- @kmeans

L. @Connecked Component

| @LargestConnectedCompaonent
L @EMD

. (@MotionDifference

L @CheckUniquensss

... (@5zeRestriction

- (BEnforcaPartialConmectivity
. (@MotioniCiustering

L... (@ SpatialRestriction

| @FourCornectivityComponentLabeling |
. (@P-framaTamporalTracking

L (@PartiaConrectivity FeaturePar ameter
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[=I- i TemplateCar

| b @ hasFeature(CarSize)
- # hasPeabure(CarMotionHomogeneity)
o @ hasFeabure(CarFulCornectivity)
‘- @ hasDependency{CarTotalDependency)
|- @ hasDetection{CarDetection)

| be# inside(TemplateRoad)

B TemplateGrass

i oo hasDependencylGrassP artialDepsndency )
L @ hasDetection(GrassDetection)
i # hasFesture(GrassColorHomogenety)
i @ hasFesture(GrassPartialConnectivity)

| L@ adiacent-to(TemplabeSand)

g 3 TemplateRoad

i - hasFeature(Roadize)
‘- @ hasFeature(RoadColorHomogeneity)
‘o @ hasDependency(RoadPartialDependency)
i @ hasDetection{RoadDetackion)

i @ adiacent-to(TemplabeGrass)

o @ hasDetection{SandDetection)

i+ @ hasPeature(SandColorHomogeneity)

-~ @ hasFeature(SandParbalConenctivity)

- @ hasDepandency(SandPartialDependancy)

@ ColorModel
& Road_ColorModel
[= i} Grass_ColorModsl
-~ 4 hasColorComponent{Grass_L)
- @ hasColorComponant{Grass_u;
- @ hasColorComponenk{Grass_v,
[+ &% Sand_Colortodel

ColorCompaonent

D Road_L
- Grass |

- @ hasDigtribution(Grass_L_gaussian)
B Sond_L

0 Road_u

0 Grass_u

“ @ hasDistribution{Grass_u_gaussian)
Sand_u
- Road_v
~ D Grass_v

" @ hasDistribution(Grass_v_gaussian}
- i Sand_v

%

- Road_L_mv
-8 Grass_L_mv

L@ hasParameteryalis("46,80")
0 Road_u_mwv
- Road_v_miv

9 Grass_u_mv
it hasParameteryalos("-3 327
E @ Grass_v_mv
| L@ hasParametervalis("19.387
- @ Sand_L_mv
&
B

~ B Sand_u_mv
5 Sand_v_mv

® StandardDeviation

-0 Road_L_dev

- Grass_| _dav

| hasParasmetervslue("12,647)
& Poad_u_dsv

[#- b Road_v_dev

E|ﬂ Grass_u_dev

| # hasParametervalue('4,.73)
I:EI i Grass_v_dev

{ -~ ® hasParametervalue(13.527)
3 ¥ Sand_L_dev

#-0 Sand_u_dev

&4 Sand_v_dev
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I

anfangliche Endresultat des

Input Frame Segmentierung  betrachteten Systems

I

Numerische Auswertun g Object | correct detections | false detections | missed

fur die Formel Eins: Road 97% 2% 1%
Grass 90% ™% 3%
Sand 88% 8% 4%
Car 4% 22% 77
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Numerische Auswertung
fur den Ful3ball:
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Object correct detections | false detections | missed
Field 100% 0% 0%
Player 82% 5% 13%
Spectators T0% 2% 28%
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Interessant hier:

In diesem Beispiel sind die

raumlichen Beziehungen
zwischen den Objekten die
dominanten Eigenschaften.

Z.B.. Sand is adjacent-to Sea
Sea is below-of Sky
Sky is above-of Sea
Sky is above-of Sand
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Geplante Systemerweiterungen:

* Erweiterung der domain ontology durch komplexere
Objektdarstellung

« Raum-Zeit Beziehungen zur Definition bzw. Erkennung
von Events
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