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Halkameran

A Halkamera i lada med ett litet hal

A Bilden ar upp-och-ner, men inte speglad vanster-till-
hoger

A Fraga: Varfor reverserar en spegel vanster-till-hoger,
men inte upp-och-ner?

—— e —_—

- -

1
1
1
1
1
1
[ i
1 TTr—
i 1 1 _\_\_____\_'_——_
__ / 1 | o]
- 1
i , .
1
1

T
%———-*‘““'_ﬂ_—_ pinhole -7 wvirtual

image

S




Datorseende vt-10

Repetition - Halkameran
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Homodgena koordinater

Skriv om dessa ekvationer som

€ZT
Ay
1

med hjalp av homogena koordinater.
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Koordinatbyte

Byt koordinater i objektet enligt

X=RXgp—-t) ,

vilket ger kameraekvationen
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Kameramatris

Vi slopar indexen som talar om vilket koordinatsystem som an-
vants och forutsatter att bildkoordinater alltid uttrycks i kame-
rans koordinatsystem och objektkoordinater i objektets koordi-
natsystem:

XE
e Te
X. — , X = ye
A 1

L 1 —

Definition. En matris, P, som transformerar objektskoordinater
till bildkoordinater enligt Ax = PX kallas for en Kameramatris. =

Observera att P= K[ R | — Rt] och att

PH =0,

dvs fokalpunkten fas som nollrummet till kameramatrisen.
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Djup
I kameraekvationen
Ax = PX

infordes A som Z-koordinaten for 3D-punkten X innan vi bytte
koordinatsystem i objektet.

Efter bytet av koordinatsystem behadlls den geometriska tolkning-
en av A som avstandet mellan 3D-punkten X och bildplanet.
Definition. I kameraekvationen

2x = PX
kallas A for djupet. -
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Berakna djupet for punkten (5,2,2) med avseende pa kamera-
matrisen
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Alltsa blir djupet A = 30.
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Skalambiguitet

Givet en uppsattning 3D-punkter, Xj, och dess projektioner i en
kKamera enligt

- X

"y J
y Y
)‘] y] :KR[I|—t] 7.
1 19

Om vi skalar om alla 3D-punkter (X;,Y}, Z;), fokalpunkten t samt
djupen Aj med samma tal p far vi samma bildpunkter

_xj_ uX

A — KR[I KY;

pAj |yj| = KR[I] —pt]| /
7

1 7

Man kan inte ur enbart bildinformation avgéra om man ser pa
ett stort objekt som befinner sig langt bort eller ett litet objekt
som befinner sig nara.
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En forfinad modell

Utgad fran kameraekvationen

x| );,E f 0 0
AMy| =K[R| — Rt] ZE, K=1|0 f O
1] 1E 0 0 1]

och infor nagra extra parametrar i K:

vf sf zo]
K=10 [f o
0 0 1
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Inre parametrar

Beskriver kamerans interna funktion

f . fokalldngden - kamerakonstant
~ . ldngdfdrhallandet - modellerar icke-kvadratiska ljuskansliga

element
s . skjuvning - modellerar icke-rektangulara ljuskansliga element

(zo,yo) : principalpunkten - ortogonalprojektionen av fokalpunk-

ten pad bildplanet

arct;?/n(l/s)

/I
[ 7 ]
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Yttre parametrar
Beskriver forhdllandet mellan kamera och objekt
P=K[R| — Rt]

R: orienteringen
Beskriver kamerans orientering relativt objektet.

t: translationen
Beskriver kamerans lage relativt objektet.

Observera att t aven ger fokalpunktens (projektionscentrum) ko-
ordinater i objektets koordinatsystem.
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Kalibrerad kamera

Definition. En kamera,

P=K[R| — Rt],

dar de inre parametrarna, K, ar kanda kallas for en kalibrerad
kamera. -

Om vi byter koordinatsystem i bilden enligt
X = K_lx,
far vi
X =[R| — Rt ]X.
Definition. En kameramatris som ar av formen
P=[R| —Rt]

kallas for en normaliserad kameramatris. n
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Okalibrerad kamera

Definition. En kamera,

P=K[R| — Rt],
dar de inre parametrarna, K, ar okanda kallas for en okalibrerad
kamera. .
Om vi byter koordinatsystem i bilden enligt x = Ax, far vi
AX = APX.
Om vi byter koordinatsystem i objektet enligt X = HX, far vi
x = PH1X.

Observera att aven djupen andras vid projektiva koordinatbyten.
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