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Temakorok

e Kamera kalibracio jelentosege

» Keppar tajekozasa

o Atalakitas normal szteroképparra
* Semi Global Matching

e OpenCV lehetosegei

» MATLAB lehetosegei
* Eredmenyek osszefoglalasa, konkluziok
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Kamera kalibracio

» Kalibracio tesztabrak alapjan tobb kepre

! Detected points
Checkerboard origin

. . Képek Kalibracio Paraméterek Exportalas,
S o Képek elkeszitése . ; ) " » oy
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Belso adatok kiszamitasa
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Nagy torzitasu kamerak esete
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7 o 7

Relativ tajekozas

e Miert fontos szamolni?

o Szuksegunk lesz ra kesobb a keppar normal
helyzetbe valo transzformalasahoz.

e Mit szamitunk ki?

> A jobb oldali kamera elfordulasat es
helyezetét a bal oldali kamerahoz kepest.

RotationOfCamerad [0.98100.0318 -0.1915:-0.0159 0.9963 0.0844:0,1934 -0.0738 0.9779]
TranslationOfCamerald [-0.9247 0.3805 0.0119]
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Normal keppar
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Felvetelek megtervezese @

 Bazistavolsag és a parallaxisok kerdese
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Semi Global Matching (SGM)

* Egy kis elmélet

Altalanosan megfogalmazhato, hogy amikor az I; bal képet igyeksziink
maximalis megbizhatosaggal illeszteni az I, jobb kephez, akkor
tulajdonképpen a kovetkez6 energiafiiggveény minimumat keressiik:

E(D) = 2 (C(p, dy) + Z P(ld, — d,| = 1])

p qENy
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Előadó
Bemutató megjegyzései
A függvény első tagja az adott 𝑝 pixelenkénti illesztéshez tartozó 𝐶 költséget összegzi, ahol  𝑑 𝑝  az  𝐼 1  és  𝐼 2  képek közötti parallaxist jelenti. Mivel az illesztés pixelenként történik, így csak az  𝐼 1 (𝑝) és  𝐼 2 (𝑞) intenzitásértékek összehasonlítása történik meg a költség kiszámításához. Egyszerűbb megoldásnál az intenzitás értékek abszolút különbségét tekintik költségnek.  A képletben a második tag viszont egyfajta 𝑃 büntetést jelent azon 𝑞 pixelek számára, ahol - a 𝑝 pixel  𝑁 𝑝  szomszédsági körét figyelembe véve - a parallaxiskülönbség egy pixelnél nagyobb. Vagyis a 𝑃 büntetés tag az illesztés sikertelenségét is eredményezheti még akkor is, ha az  𝐼 1 (𝑝) és  𝐼 2 (𝑞) intenzitásértékek különbsége nulla, viszont a parallaxis túl nagy a környező pixelekhez képest. Ez egyben azt is jelenti, hogy ez az elgondolás előnyben részesítheti azokat a pontpárokat is, ahol az intenzitásértékek különbsége lehet nagyobb, de a parallaxiskülönbség nem haladja meg az 1 pixelt. Az eredményül kapott  𝑑 𝑝  parallaxisokat külön eltároljuk az  𝐼 1  kép kiterjedésével megegyező 𝐷 mátrixba, melyet megfelelő kódolással, mint mélységi képet megjeleníthetünk


7 OpenCV lehetoségei @

@ o http://docs.opencv.orgljava/2.4.9/orglope
& | ncv/calib3d/StereoSGBM.html

| o http://docs.opencv.org/2.4/modules/calib
' 3d/doc/camera calibration and 3d rec
onstruction.html#stereosgbm

e https://github.com/reisub/SemiGlobal-
- Matching
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http://docs.opencv.org/java/2.4.9/org/opencv/calib3d/StereoSGBM.html
http://docs.opencv.org/2.4/modules/calib3d/doc/camera_calibration_and_3d_reconstruction.html%23stereosgbm
https://github.com/reisub/SemiGlobal-Matching

Parameéterek behangolasa (SGBM)

* lranyok szama: 4 vagy 8.
* A legkisebb pixel tavolsag a képeken.

* A legnagyobb pixel tavolsag a megegyezo objektumok
kozott.

» Blokk meérete: pixelnek mekkora kornyezetet vegyuk
figyelembe az energiafuggveny szamitasakor?

e Maximalis disparity kulonbseg a szomszedos (bal/jobb
szomszed) pixelek kozott.

* uniqueness-ratio: hatarertek, aminel a legjobb szamitott
energia ertek ,,nyer” a masodik legjobb ertekkel
szemben.
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MATLAB lehetoségei
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o Computer Vision Systen Toolbox
o disparityMap = disparity(l1,12)

Red-cyan composite view of the stereo images
— L N —————

Disparity Map

-
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Teljes algoritmus MATLAB-ban

o Kamerakalibracio.

» Szetero keppar kepeinek beolvasasa.
o SURF alakzatok keresése.

o Alakzatok elkulonitese.

e Kozos pontok kinyerese.

* A FundamentalMatrix kiszamitasa hibas pontok
kiszuresevel.

* Az EssentialMatrix kiszamitasa hibaszuressel.
* Relativ tajekozas a ket kamera kozott.
o Kepek attranszformalasa normal kepekke.

o Melysegi terkep szamitasa eés megjelenitese.



Osszegzes

* SGM és SGBM algoritmusok
implementalasa nagyban fugg a
bemeneti parameéterek beallitasatol.

e A SGM algoritmus csak kepparokra
mukodik. Tobb keppar eseten a

pontfelhoket kell integralni. I
A takart reszek problemaja
megmarad. )¢ '

 Elonyosebb, ha a kepek kozott
o NiNCeNek tul nagy parallaxisok.

Gérdony
Oktober 12-13.



KOSZONOM A FIGYELMET!
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