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𝑔𝑐: Ω𝑐 ⊂ ℝ2 → ℝ 

𝑔𝑑: Ω𝑑 ⊂ ℤ2 → ℤ 



 



 𝜌:𝑀 × 𝑀 → ℝ 

𝜌 𝑅, 𝑆 ≥ 0                                       (∀𝑅, 𝑆, 𝑇 ∈ 𝑀) 

𝜌 𝑅, 𝑅 = 0 

𝜌 𝑅, 𝑆 = 𝜌 𝑆, 𝑅  

𝜌 𝑅, 𝑆 ≤ 𝜌 𝑅, 𝑇 + 𝜌 𝑇, 𝑆  
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

 ≈  742 𝐺𝐵 jediné měření! 





Snímání 

• Kamera 

• Osvětlení 

• Filtry 

• Expozice 

• Synchronizace 

Předzpracování 

• Kompenzace 
zkreslení 

• Filtrace šumu 

• Výběr ROI 

Segmentace 

• Prahování 

• Hrany 

• Významné body 

• Transformace 

• Morfologie 

Popis 

• Selekce/extrakce 
příznaků 

• Redukce prostoru 

Klasifikace 

• Analýza prostoru 
příznaků 

• Lineární a 
nelineární třídění 

• Pravidlový 
klasifikátor 

• Bayesův 
klasifikátor 


