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K Selvitd lyhyesti, noin 20~40 sanalla tai matemaattisella médritelmalla, seuraavat
késitteet tai lyhenteet: 6p.

(B pistejakaumamalli

(i) epipolaaritaso ja -viivat
(iil) invariantit piirteet

(tv) laajennettu rajaviiva
(v) sammutusfunktio

(vi) optinen vuo

9, {4) Selvita konenikojérjestelmien suunnittelun ja toteutuksen yleisid p#ilinjoja.
(ii) Esitd esimerkinomaisesti yksinkertaisen, mutta riittdvin kattavan ja ylei-
sen, konenékdjérjestelmén lohkokaavio ja selitd sen kokonaisuuden ja osien
tehtdvit. (iii) Kerro, minkélaisia tietorakenteita ja kontrollistrategioita emmerkklsl
jérjestelméssd ja konen#kdjirjestelmissd yleenss tarvitaan. 6p:

3. Haetaan optimaalista polkua alla olevassa kuvassa alkupisteestd A loppupistee-
seen L. Kuhunkin solmuun on merkitty kyseisen solmun kautta kulkemisen kustan-
nus. Solmujen viélien kulkemisen kustannukset ovat yksi (1) yhtenisille viivoille ja
viisi (5) katkoviivoille. Solmujen vieressd nékyvit niiden zy-koordinaatit. (i) Etsi
graafihakuna pienimmaén kokonaiskustannuksen tuottava reitti kdyttien solmuissa
kokonaiskustannuksen ennusteena f(n,,) siihen asti kertynytts todellista kustan-
nusta g(ngy). Piirréd joka askeleella kuva, josta ilmenevit tulosuunnat, lasketut kus-
tannukset ja ennusteet seké viimeksi laajennettu solmu. (ii) Tee ja piirrd graafihaku
uudestaan kdyttden nyt solmujen kokonaiskustannuksen ennusteena funktiota

f(nay) = 9(nay) +2(B—2) + (3 —y)) + |z —yl.

Mik4 vaikutus kustannusennusteella yleisesti ja téssi tapauksessa erityisesti on rat-
kaisuun? Kuinka kéytetyn ennusteen muoto on suhteessa tulokseen? (iii) Ratkaise
tehtdvd uudestaan nyt kerroksittain dynaamisen ohjelmoinnin avulla. Piirré joka as-
keleella kuva, josta sithen mennessé lasketut kustannukset ja tulosuunnat ilmenevit.
(?\)g) ) Vertaile graafihakua ja dynaamista ohjelmointia ratkaisumenetelmina. (v) Mité
tarkoitetaan optimaalisuusperiaatteella? (vi) Missd konend6n tehtivissi graafihakua
ja dynaamista ohjelmointia voidaan hysdyntdi? 6p.
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4. Tutkitaan B-spliniesitysmuodon kiyttod kdyramuodon kuvaamisessa. (i) Esitd
yleinen funktiomuoto, jolla B-splinikdyrén x(s) kulku mésrdytyy ohjauspisteiden v;
ja kantafunktioiden B;(s) mukaan. (ii) Olkoon kolmannen asteen B-splinin kanta-
funktiot muotoa:

t3
Co(t) = ‘67
ot = —3t3+3t62+3t+1
Cult) = 3t3 — th +4
Oi(t) = —t3 + 3:&2;i —3t--1

Hahmottele piirroksella kantafunktioiden muodot. (iii) Osoita, ettd kantafunktiot
summautuvat ykkoseksi ja ovat ei-negatiivisia, kun ¢ € [0, 1]. (iv) Osoita, ettd kan-
tafunktiot ovat alku- ja p#itepisteissddn jatkuvia kuten myds niiden derivaatat ja
toiset derivaatat. (v) Olkoon kolmannen asteen B-splinin ohjauspisteet v; = (1,1),
vo = (3,2), vs = (4,4) ja v4 = (6,3). Laske splinikéiyrédn alku-, keski- ja loppu-
pisteiden koordinaatit annettujen ohjauspisteiden mairddmalla kiyrdnosalla, piirrd
kuva ja hahmottele kdyran kulku. (vi).Luettele B-splinien edullisia ominaisuuksia
kidyramuotojen kuvaamisen kannalta. 6p.

Qi‘f)\?\x‘AHa oleva kuva on segmentoitu alueiksi 1, 2, ..., 6. Kuvaa pyritdén tulkitsemaan
diskreetilld relaksaatiolla kuvan vieresss annettujen sésintdjen avulla. (1) Piirrd kuvaa
vastaava alueiden naapuruusgraafi. (ii) Esitéd kaikki vaiheet, joiden kautta diskreetti
relaksaatio 16ytad keskendin konsistentit merkinnét kuvan alueille. (iil) Mité olisi
seurannut, jos konsistenttia merkintdd kuvan alueille ei olisi 16ytynyt? Mitéd syité
tahén tilanteeseen olisi voinut olla? Kuinka sitten olisi toimittu? (iv) Miten sdannst
f. ja g. poikkeavat luonteeltaan muista sdédnnoista? Mité tapahtuisi, jos jompi kumpi
niistd poistettaisiin? (v) Kuinka probabilistinen relaksaatio eroaa diskreetisté relak-
saatiosta? Kuinka tdmén tehtivin kuvantulkintaongelman voisi muuntaa probabi-
listiseksi relaksaatioksi? (vi) Missd muissa konendon tehtévissd voidaan hyddyntda
relaksaatiota? 6p.

a. Auto (A) ja tie (T) ovat naapureita.

o

. Tie ja ruohikko (R) ovat naapureita.

W c. Ruohikko ja puut (P) ovat naapureita.
2

d. Tie ja puut ovat naapureita.

4 e. Taivas (I) ja puut ovat naapureita.

6 % 3 f. Taivas on ylin alue.

g. Auto liikkuu.






