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Pocitacové vidéni

Model stérbinové kamery

@ ldealizovany jednoduchy model kamery

@ Paprsek svétla vychazi z bodu scény, prochazi stérbinou
kamery a dopadd do roviny obrazku (image plain)
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Pocitacové vidéni

Souradnicové soustavy

souradnice vnéjsiho svéta — index w

kamerové souradnice — pocatek ve stfedu Stérbiny, osa Z.
sméfuje od kamery, index ¢

eukleidovské souradnice v obrazku — osy rovnobézné
s kamerovymi souradnicemi, ale X;, Y; lezi v roviné
obrazku, index i

afinni souradnice obrazku — podobné predchozim, osy U, V, W,
U nemusi svirat pravy thel s V, W.
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Projekce provadénd kamerou

@ Bod v prostoru x, svétové soufadnice x,, = [xw,yw,zw]T

@ Prevod ze svétovych do kamerovych souradnic: posunuti t a
otoceni R, tedy plati

@ Oznacime-li si f ohniskovou vzdélenost, z podobnosti
trojahelnikd pro prevod do roviny obrazku plati:

- [ _fyx_]T

) )
Zc Zc

@ Zajimaji nas predevsim afinni soufadnice tohoto bodu.
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Afinni souradnice

principialni bod — prisecik optické osy s rovinou obrazku.
V afinnich odpovida bodu ug, = [ug, vo,0] .

homogenni soufadnice — Bod u v homogennich souradnicich
miizeme reprezentovat jako it = [U, V, W], a ten se
do eukleidovskych dvourozmérnych soufadnic zobrazi
jako u = [u,v]T = [U/W,V/W]T.

afinni transformace — celou transformaci lze vyjadrit jako
nasobeni matice 3 x 3. Neznamé a, b a ¢ — sklonéni
a zména méritka:

U a b u —%C —fa —fb u ’z%
i=|V |[=]0cw||-Z|=]0 —fcw||&
w 0 0 1 1 0 0 1 1
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Pocitacové vidéni

Vnitrni a vnéjsi parametry kamery

@ Po prenasobeni z. dostaneme:

—fa —fb ug X —fa —fb ug
z.ll = 0 —fc w ye | = 0 —fc v | R(xpw—t) =
0 0 1 Zc 0 0 1
= KR(xw — t)

@ K se nazyva kalibraéni matice kamery a jeji koeficienty byvaji
oznadovany jako vnit¥ni (intrinsic) parametry kamery, matice
R a t se oznaluji jako vnéjsi (extrinsic) parametry kamery a
vypovidaji o poloze kamery vzhledem k vnéjsim eukleidovskym
souradnicim.
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Projekce — zavér

@ umime transformaci 3D = 2D
@ potrebujeme 2D = 3D

@ co s tim?
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Stereovision

@ 3D ziskame jako prisecik dvou polopfimek
@ vice kamer
@ jedna kamera + znalost zmény polohy

@ problém identifikace odpovidajicich bod( (matching)
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Drobné triky

@ aktivni modifikace scény - napr. osvétleni viditelnym laserem,
odecteni obrdzku s a bez laseru, threshold

@ znacky na podlaze, blikajici LEDka

@ Carové kody
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Referencni 2D plocha
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Detekce objektl v obrazku

nalezeni hranice hranovym detektorem
nahodné zvoleni dvou reprezentat(

verifikace vybéru

e 6 o6 o

pokud obrazek obsahuje rovnou ¢aru a 50% bodil na ni leZi,
tak pravdépodobnost, Ze vyberu vhodného kandidata je 25%.
Pravdépodobnost, ze vyberu vhodného kandidata v 10ti
pokusech je 1 — 0.75%0 = 94%
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Pocitacové vidéni

@ podpora pocitacového vidéni
@ plvodné byla vytvorena firmou Intel
@ open source

@ http://www.intel.com/research/mrl/research/opencv/
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3D model svéta

Augmented reality C i — hledani domecku

Augmented reality

@ augmented = ,rozsifend"
@ kombinace virtualni reality se skute¢nosti (video)
@ aplikace: architektura, opravarstvi, medicina. ..
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3D model svéta

e Obtaining 3D Models With a Hand-Held Camera / Marc
Pollefeys, SIGGRAPH 2001

@ je tfeba rozumnét vstupnim obrazkim videa

@ sledovani mnoha bodi scény

@ vérohodnost — problémy s osvétlenim
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ProMIS

@ Professional Minimum Invasion Surgery trainer

@ kombinace redlnych laparoskopickych nastroifi s virtualni
realitou

@ redlny nebo simulovany endoskop
@ pouze vizualni zpétna vazba

@ info: www.haptica.com
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Hledani domecku

@ Ukol: nalézt v obrazku ikonu domu
@ domecek = Ctverec 4 rovnostranny trojihelnik
@ vstup: barevny obrazek 320 x 240
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Uloha 1: oznaceni domecku

@ oznacit Ctverec domecku zelenym kfizem
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Uloha 2: retuovéni trojihelniku

@ odmazani ¢asti odpovidajici trojahelniku
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Uloha 3: vlozeni obrazku

@ nahrazeni ¢tverce obrazkem
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Uloha 4: 3D jehlan

@ nakresleni misto krize 3D jehlan
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Uloha 5: pohyb

@ parametrizace predeslych dloh:

e misto obrazku slide-show nebo TV
e rostouci a zmensujici se jehlan
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Uloha 6: virtualni okno

@ nahrazeni ¢tverce prihledem do jiného (napf. virtualniho)
svéta
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