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Témakörök

 Kamera kalibráció jelentősége
 Képpár tájékozása
 Átalakítás normál szteróképpárrá
 Semi Global Matching
 OpenCV lehetőségei
 MATLAB lehetőségei
 Eredmények összefoglalása, konkluziók
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Automatizált képillesztés folyamata

Kamera 
kalibráció

Relatív 
tájékozás

Normál 
sztereó-
képpár 

Semi Global 
Matching

Parallaxis 
térképFelületmodell
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Kamera kalibráció 
 Kalibráció tesztábrák alapján több képre

Képek elkészítése Képek 
kiválogatása

Kalibráció 
végrehajtása

Paraméterek 
finomítása

Exportálás, 
tárolás
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Belső adatok kiszámítása

 Paraméterek finomítása, kizárása

𝐴𝐴1,𝐴𝐴2, 𝐴𝐴3, 𝐵𝐵1,𝐵𝐵2, 𝑆𝑆𝑎𝑎
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Nagy torzítású kamerák esete
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Relatív tájékozás

 Miért fontos számolni?
◦ Szükségünk lesz rá később a képpár normál 

helyzetbe való transzformálásához.

 Mit számítunk ki?
◦ A jobb oldali kamera elfordulását és 

helyezetét a bal oldali kamerához képest.
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Normál képpár

 A képek transzformálása normál 
helyzetbe
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Felvételek megtervezése
 Bázistávolság és a parallaxisok kérdése
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Semi Global Matching (SGM)

 Egy kis elmélet

𝐸𝐸 𝐷𝐷 = �
𝑝𝑝

𝐶𝐶 𝑝𝑝,𝑑𝑑𝑝𝑝 + �
𝑞𝑞∈𝑁𝑁𝑝𝑝

𝑃𝑃 𝑑𝑑𝑝𝑝 − 𝑑𝑑𝑞𝑞 ≥ 1

Általánosan megfogalmazható, hogy amikor az 𝐼𝐼1 bal képet igyekszünk 
maximális megbízhatósággal illeszteni az 𝐼𝐼2 jobb képhez, akkor 
tulajdonképpen a következő energiafüggvény minimumát keressük: 

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
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OpenCV lehetőségei

 http://docs.opencv.org/java/2.4.9/org/ope
ncv/calib3d/StereoSGBM.html

 http://docs.opencv.org/2.4/modules/calib
3d/doc/camera_calibration_and_3d_rec
onstruction.html#stereosgbm

 https://github.com/reisub/SemiGlobal-
Matching

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
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Paraméterek behangolása (SGBM)

 Irányok száma: 4 vagy 8.
 A legkisebb pixel távolság a képeken.
 A legnagyobb pixel távolság a megegyező objektumok 

között.
 Blokk mérete: pixelnek mekkora környezetét vegyük 

figyelembe az energiafüggvény számításakor?
 Maximális disparity különbség a szomszédos (bal/jobb 

szomszéd) pixelek között.
 uniqueness-ratio: határérték, aminél a legjobb számított 

energia érték „nyer” a második legjobb értékkel 
szemben.
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MATLAB lehetőségei

 Computer Vision Systen Toolbox
 disparityMap = disparity(I1,I2)
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Teljes algoritmus MATLAB-ban
 Kamerakalibráció.
 Szeteró képpár képeinek beolvasása.
 SURF alakzatok keresése.
 Alakzatok elkülönítése.
 Közös pontok kinyerése.
 A FundamentalMatrix kiszámítása hibás pontok 

kiszűrésével.
 Az EssentialMatrix kiszámítása hibaszűréssel.
 Relatív tájékozás a két kamera között.
 Képek áttranszformálása normál képekké.
 Mélységi térkép számítása és megjelenítése.
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Összegzés
 SGM és SGBM algoritmusok 

implementálása nagyban függ a 
bemeneti paraméterek beállításától.

 A SGM algoritmus csak képpárokra 
működik. Több képpár esetén a 
pontfelhőket kell integrálni.

 A takart részek problémája 
megmarad.

 Előnyösebb, ha a képek között 
nincenek túl nagy parallaxisok.
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KÖSZÖNÖM A FIGYELMET!
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