Formelsammlung Einfiihrung in Visual Computing

Vektoren

Vektornorm:
R?: 7 = (x,9), |0] =

R3: 0= (z,p,2), || = Va2 + y2 + 22

Skalarprodukt: "
R2 a—(al,ag) b (bl,bg) b=ay by +ag by
3:d = (a1,a2,a3), b = (by, by, ba), @+ b= a; by + azby + ag bs

b= B cos ¢
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186.822 EINFUHRUNG IN VISUAL COMPUTING (VU 5,0) 2022S, GRUPPE A

Fragebogen

BEWERTUNG

Sie kdnnen bei diesem Test 120 Punkte erreichen. Unterlagen und elektronische Hilfsmittel (auRer
einfacher Taschenrechner) sind nicht erlaubt!
Die folgenden Fragen beinhalten Wahr-Falsch-Aussagen, Smgle—Chonce—Fragen und Multlple-Cholce-
Fragen Fiir Wahr-FaIsch—Aussagen und Mult
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1 Kategorie: Aliasing (4 Punkte) A

Frage: (1) Durch Aliasing kdnnen kleine Flachen nach dem Diskretisieren komplett verschwinden. (1 Punkt,

Minuspunkte: ja)

Wahr Falsch
Frage: (2) Durch Aliasing kénnen kleine Flachen nach dem Diskretisieren groRer erscheinen. (1 Punkt,
Minuspunkte: ja)

Wahr Falsch

Frage: (3) Laut dem Nyquist-Shannon-Abtasttheorem miisste die Abtastfrequenz mindestens 10kHz sein,
wenn die hochste iibertragene Basisfrequenz 20kHz ist. (1 Punkt, Minuspunkte. ja)

Wahr ' Falsch e R g 2

Frage: (4) Aliasing-Effekte bei Linien konnen durehjdue Verénclémngder Intens;l,' :

n. (1 Punkt, Mmusmmkte..la) SRl 5 - i e ,-1.:::@ qd
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186.822 EINFUHRUNG IN VISUAL CoMPUTING (VU 5,0) 20228, GRUPPE A

(2) (b)
Abbildung 1: Abbildung zu Fragen 6 bis 8.

Frage: (8) Welche Werte fiir k, und p wurden bei Abbildung 1c verwendet? (2P kte)

)

Scanned with CamScanner



(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)
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4 Kategorie: Kurven und Flichen (7 Punkte) A

Frage: (13) Welche der folgenden Verfahren verwenden die sogenannten Bernstein-Polynome als Gewichts-
funktionen fiir die Kontrollpunkte? (2 Punkte, Minuspunkte: ja)

Kubische Hermite Splines Bézier-Kurven

B-Spline-Kurven Kubische Splines
Frage: (14) Welche der folgenden Verfahren sind lokal, d.h. die Kontrollpunkte beemﬂussen nur nsﬁa F€ar—
venteile? (2 Punkte, Minuspunkte: ja) 2

Kubische Hermite Splines
B-Spline-Kurven

spunkte: ja, mehrere

plines

L 1?;‘.:!1\;11;;_:_- Zu Frage 16
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186.822 EINFUHRUNG IN VISUAL COMPUTING (VU 5,0) 20225, GRUPPE A

Gegeben sei der folgende, die Ray-Tracing Prozedur beschreibende Pseudocode mit den zu ergénzenden Liicken
A-F in Abbildung 4.

FOR alle Pixel p0 DO
1. Lege Blickstrahl vom Auge e aus durch [A] , .
Schneide mit allen Objekten und widhle den ndhesten Sf}ﬂﬁtpfmkt P
2. EOR alle Lichtquellen s DO £
Schneide Schat hler [B] -> [C] mit allen Objekten
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f//
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186.822 EINFUHRUNG IN VISUAL COMPUTING (VU 5,0) 2022S, GRUPPE A

Frage: (30) Das Z-Puffer-Verfahren verwendet einen 3 dimensionalen Depth Buffer, der pro Pixel eine Liste

der Tiefenwerte (z-Koordinaten) aller derjenigen in der Szene befindlichen Objekte/Polygone enthalt, die auf
diesen Pixel fallen. (1 Punkt, Minuspunkte: ja)

)
Falsch Wahr

Frage: (31) Bei der Octree-Methode handelt es sich um ein Bildraum-Verfahren. (1 Punkt, Minuspunkte:
ia)

Wahr

Frage: (32) Beim Ra
punkt mit der gering
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8 Kategorie: Bildmerkmale und Interest Points (8 Punkte) A

Gegeben ist ein 5x5 groRer Bildausschnitt, auf den der Moravec Eckendetektor angewendet werden soll.
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0 1 2
o [

kt, Minuspunkte: ja
Ly SVAITTUSPUIIRLE. Ja )

Scanned with CamScanner



(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)


186.822 EINFOHRUNG IN VISUAL COMPUTING (VU 5,0) 2022S, GRUPPE A

Frage: (43) Geben Sie die korrekte Transformation fiir A an. (1 Punkt)
Euclidean Projective
Translation Similarity
Morphing Affine

Frage: (44) Geben Sie die korrekte Transformation fiir B an. (1 Punkt)

Translation  Projective
Euclidean - Morphing
Similarity ~ Affine

Frage: (45) Geben Sie die korrekte Transformation fiir C an. (1 Punkt)
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186.822 EINFUHRUNG IN VISUAL COMPUTING (VU 5,0) 20225, GRUPPE A

In Abbildung 9 sind zwei Klassen sowie zwei Trennlinien, welche von einem Modell generiert wurden, zu sehen.
Welches der beiden Modelle (A, B) kann besser generalisieren?

TREL I R |

T R Tal
by 1 1 ) -

=] 1':5'"

{iine it Eraganihgd
lung zu Fragen 52

) in Abbildung 9 kann besser generalisieren?

l .
A X hahe :
o O hat eine hohere Kol

AbB
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11 Kategorie: Fouriertransformation (10 Punkte) A
Die Fouriertransformierte F'(w) eines Signals f(x) ist gegeben durch:

Fiw)= \/—12_; _: fa)e e dx,  fla)= /_ : Flw)ev® d.

Frage: (55) Die Fouriertransformation ist eine lineare Transformation. (1 Punkt)

Wahr Falsch

Frage: (56) f(x) gibt die Zusammensetzung der verschiedenen Frequenzen von F'(w) an. (1 Punkt)

Wahr Fallsci\

Frage: (57) Die Basisfunktionen des Spektrums definiert durch 1 sind sr is- und Cosinusfunktionen. (1
Punkt) : . ol

] - —— R i .
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2z

(2,0)

(22)

mmen Sie den Funktionswert in Abbildung 13 an der Stelle P mit ; (1 .-
|
|
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186.822 EINFUHRUNG IN VISUAL COMPUTIN

13 Kategorie: Stereo (8 Punkte) A

Eine Szene wird mit einem Steyeo-Setup aufgenommen. Der Abstand b der beiden Kameras betrigt 20 cm.
Die fokale Lange f betragt 250 Pixel. Gesucht ist die Disparitit D eines Szenenpunkt, welcher eine Entfernung
Z von 10 m aufweist.

Geben Sie zuerst zugehérige Einheit des Ergebnisses an. (1 Punkt, Minuspunk

=
.ql
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14 Kategorie: Stoff des ersten Tests (12 Punkte) A

In Abbildung 14a ist das Ergebnis einer Diskreten Cosinus-Transformation (DCT) gegeben und in Abbil-
dung 14b die dazugehdrige Quantisierungsmatrix. Beantworten Sie folgende Fragen.

0 1 2 3 4
[ o o]

14: Abbildung

r Quant ‘_N—,»’,‘nu‘m}: ‘;"u”,, ‘.::V‘:i{;‘ iﬁ-,l‘ ‘;* 2 | Dinkty €M
ler Qua a| ((

25
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186.822 EINFUHRUNG IN VISUAL COMPUTING (VU 5,0) 2022S, GRUPPE A

Frage: (80) Pixel (0,0) der DCT Matrix ist ein MaR fiir den/die: (1 Punkt, Minuspunkte: ja)
Gleichanteil des Bildes. Median des Bildes.
Differenz von Maximal und Minimalwert des Maximalwert des Bildes.
Bildes.

Frage: (81) Ein Gaussian Filter verwischt das Bild. (1 Punkt, Minuspunkte: ja)

Wahr Falsch

Die Fouriertransformation ist eine lokale Filtermethode. (1 Punkt, Minuspunkte: ja)
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