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Specificarea sistemulul

 Dezvoltarea proiectului de licenta

 Recunoastere de caractere provenite de la sisteme
de tip Whiteboard cat si din documente scanate.

* Integrare de functii pentru recunoasterea
e Litere de tipar (majuscule si litere mici)
 Litere de mana

— Imbunatatirea rezultatelor cu un dictionar pentru a
. ~analiza apartenenta cuvintelor la vocabularul limbii
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Specificarea sistemului
-Proprietati ale documentelor procesate-

« Fundalul poate fi diferit de culoarea alba (cu intensitate variata)
 Textul poate avea la . St s
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randul sau culori diferite . | ;
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- Randurile din text pot avea la randul lor
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Extragere randuri din text folosind Filtrele Kalman

 Metoda se bazeaza pe viziune perceptiva [Aur 06]:

* la 0 anumita distanta, randurile din text se pot vedea ca un
segmente de dreapta.(viziune globala)

* se urmareste reducerea detaliilor din imagine pe perioada
analizel.
e se aduce imaginea la o rezolutie mica;

 aflarea valorii optime a rezolutiel depinde de
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ik Detail of image at work resolution (15 dpi)

Figure 1. Example of perceptive vision




Extragere randuri din text folosind Filtrele Kalman
- Proprietati pentru o extragere buna de segment -

1. Importanta vecinatatii: un alinlament de puncte izolate
nu e considerat ca un segment.

2. Posibiliatea de a exista discontinuitati in segment

A single lincar drawing

il 3. Grosimea observata

2L LA COrespunzatoare fiecarui punct
Discomlimiitbes

(ai Discontinuities

A single linear drawing

First drawing “

Second drawing
ik Thickness




Extragere randuri din text folosind Filtrele Kalman
- Proprietati pentru o extragere buna de segment -

4., Segmente de dimensiune variabila.

5. Posibilitate de segmente incrucisate.

A:oepsting lraing 6. Posibilitate de segment curbat.
A single drawing
" i) Crossing

Local superposition — ..--" ‘-'J-.,._‘_
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ic) Crossing Lowal straight ling Global slight curvane

idy Curvature

7. Posibilitate de a avea a face
cu oblicitate( pana la 30°)




Extragere randuri din text folosind Filtrele Kalman

Aplicare filtrelor pe cazul de extragere de randuri din text

* Filtrele Folosite: Tk =~Tik~1)
* Primul pentru grosimea liniei ri kY 1 1] T¥ (k= 1)
« Al doilea pentru pozitia si panta acesteia Br“] = L] 1] Lr; = 11}
e [nterpretare:
* Punct prezis negru, pozitie si grosima corecta => estimarea
este updatata, si analiza continua.

* Punct prezis negru dar grosimea e prea mare=> stare
neapdatata si analiza continua

F Fa _ intrerupere intre cuvinte=>

* Punct prezis alb=> sfarsit de linie sau
| continuare limitata
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Determinarea ecuatiel Filtrelor Kalman
nentru cazul studiat

e Vectorul de stare

unde y este pozitia punctului pe axa OY si Vy este panta

* Matricea de tranzitie a starilor: £ = 1 Ax
pasul dintre masuratori succesive |HEEEIEE.I
S| se considera ca tranzitia se face incremental cu 1.
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e |
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Determinarea ecuatiel Filtrelor Kalman
nentru cazul studiat

1. Initializare:
Gasirea celui mai din stanga punct negru.(primul punct
negru) ,
: . o
y0 = randul primului punct. P :{

Yo
v0 = 0. panta initiala. 0

unde M= 0.01 ->eroarea fata de pozitia lui y.

= tan(pi/6) ->domeniul de variatie al pantel. Panta

po,atﬁe__ varia sub un unghi de 300

11




Determinarea ecuatiel Filtrelor Kalman
nentru cazul studiat

. Predictie
Gasim noul x si construim Fi:
Calculam ESi s
VELCEIEERErAEEN P = F *P_*F' +Q,

matricea de incertitudine a tranzitiel unei stari.

=0.0001 - abaterea pe y
= 0,01 - abaterea pe vy




Determinarea ecuatiel Filtrelor Kalman
nentru cazul studiat

3. Masura:

Matricea de masuratoare

ST . =Mmatricea de covarianta;
S=H*R*H +R R. = matricea de covarianta

a eroril de masurare;
=0,02

Folosind valoarea pentru
S se determina y masurat = B4 +/- S;




Determinarea ecuatiel Filtrelor Kalman
nentru cazul studiat

. Update
Matricea de castig :
Noua valoarea pentru vectorul de stare: RESRIRELNS (y; —
@il MiEEP =(1,-K *H, )*P(l,-K, *H,)" +K, *R * K/
Caz particular:

- in cazul in care la un anumit pas nu avem
masuratoare, ultima etapa nu se executa ecuatiile
modlflcandu -Se:

W/

Ki=R*H,'*(H *P*HT +R)™




Pentru o curba definita de ecuatia:
y = 0.005*i2+10+(-1)™*0.1]
Respectand pasii de calcul pentru Filtrrul Kalman, si valorile
aflate pentru fiecare matrice in parte se obtine:




Detaliu pentru
evidentierea
iInceputului

filtrari
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Detaliu pentru
evidentierea
sfarsitulul

filtrari
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