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Unul dintre cele mai importante procese de prelucrare a imaginilor este de-
tectarea contururilor, care se rezuma la gasirea celui mai bun detector de contu-
ruri pentru un set de imagini. Scopul unui detector de contururi este de a cauta
punctele care definesc conturul unui obiect sau a mai multor obiectie dintr-o
imagine. Detectarea contururilor poate fi folosit ca un pas intr-un proces mai
complex, cum ar fi detectarea unui obiect, recunoasterea unui obiect, localizarea
unui obiect sau multe altele. Mai multe metode au fost propuse in literatura
curenta, unele dintre acestea bazate pe automate celulare. Automatele celu-
lare sunt modele de calcul paralel des utilizate pentru diferite procese de calcul.
Aceste modele sunt potrivite pentru procesarea imaginilor deoarece maparea
celulelor peste pixelii unei imagini este simpla si intuitiva.

In aceasta teza, propunem doua detectoare de contururi bazate pe automate
celulare, impreuna cu variatiile lor. Prima metoda este un detector pentru
imagini binare, implementat ca un optimizator al regulii de tranzitie al unui
automat celular. Scopul acestui detector este de a gasi cea mai potrivita regula
a automatului celular care detecteaza punctele de contur intr-o imagine binara.
Asadar, metoda propusa evolueaza regula unui automat bidimensional cu aju-
torul algoritmilor evolutivi. Pentru aceasta, doi algoritmi genetici sunt imple-
mentati, unul pentru a optimiza regula pentru a detecta punctele de contur, iar
unul pentru a optimiza regula pentru a detecta punctele de fundal. Doua versi-
uni ale acestei metode sunt prezentate impreuna cu un studiu asupra capacitatii
automatelor celulare de detecta contururi, urmat de o analiza a metodei propuse
pe un set de test si, in cele din urma, o evaluare a capacitatii de generalizare
pentru un set de imagini.

Cea de-a doua metoda este un detector pentru imagini gri. Scopul acestui de-
tector este de gasi cea mai potrivita regula a automatului celular care detecteaza
punctele de contur intr-o imagine gri. Asadar, metoda propusa evolueaza regula
unui automat bidimensional cu ajutorul unui algoritm genetic. Trei versiuni ale
metodei sunt prezentate: prima versiune foloseste un algortim genetic pentru
a gasi cea mai optima regula lineara in functie de ceilalti doi parametrii care
definesc regula de tranzitie a automatului, a doua versiune foloseste un algoritm
gentic pentru a gasi cei trei paraterii optimi care definesc regula automatului,
iar a treia versiune cauta cei trei parametrii optimi folosind un fitnes nedusuper-
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vizat. Capacitatea de a detecta contururi a automatelor celulare este evaluta,
urmata de analiza metodei propuse pe un set de test si, in cele din urma, o
evaluare a capacitatii de generalizare pentru un set de imagini.

Cuvinte cheie

automate celulare, detectare de contururi, algoritmi evolutivi, prelucrare de
imagini, imagini alb-negru, imagini gri
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