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Olika problem inom datorseende

e ENn kamera
— ADbsolut orientering = Y'ttre orientering
— Kalibrering = Inre orientering
e Tva kameror
— Triangulering
— Relativ orientering
— Stereo

e Flera kameror



Computer Vision vt-10 Lecture 12

Absolut orientering

Problem. Givet ett kant objekt och en bild av det, bestam ka-
meramatrisen. “

Olika varianter:

e Kalibrerad kamera:
Bestam de yttre parametrarna.

e Okalibrerad kamera:
Bestdm badde de yttre och inre parametrarna.

LLOosningsmetod:

T ex DLT (se foreldsning 3). <
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X7
Flera kameror

Observation 1:

Om man bara har en bild av ett objekt kan man bara avgodra i
vilken riktning (fran projektionscentrum) som varje objektpunkt
finns, inte hur langt borta punkterna ar. Detta innebdr att man
bara kan bestamma varje objektpunkts lage upp till en linje.

Observation 2:

Om man har tva bilder av ett objekt med kand relativ kameraori-
entering, kan man rekonstruera objektpunkterna genom att skara
motsvarande linjer med varandra. Detta kallas for triangulering.

Observation 3:

Om man har tva (eller flera) bilder av ett objekt, men inte kanner
till den relativa orienteringen maste man forst bestamma denna
for att kunna rekonstruera objektet.
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Korrespondensproblemet

For att kunna rekonstruera en punkt i 3D maste man veta dess
projektion i minst tva olika bilder.

Darfor mdste man hitta punkter i bilderna som dr projektioner
av samma punkt i 3D.

Dessa punkter kallas for korresponderande punkter och pro-
blemet att hitta dessa kallas for korrespondensproblemet.
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Triangulering

Problem. Givet tva bildpunkter x; och x5 av ett objekt och den
relativa orienteringen, (R,t), samt de inre parametrarna, K1 och
K>, bestam objektspunkten X. o

Satt
P1=K1[I|O] och PQZKQ[R|t]
och 10s ekvationssystemet

>\1X1 — P1X

Aoxo = ProX Minimering av
aterprojektionsfel,

for varje korresponderande punkt. ,
se Avsnitt 15.6.4.
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Stereo

Mal: Att estimera djupet for varje pixel, dvs en tat djupkarta.
Antagande: Kamerorna ar kalibrerade.

Vanster Hoger

djyp
Slide Credit: e g i
e David Lowe L AN

e Steve Seitze
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Epipolarvillkoret

epipolarlinje epipolarlinje

epipolarplan

Epipolarvillkoret ger:
e Korresponderande punkter ligger pa korresponderande epipo-
larlinjer
e Reducerar sOkproblemet till 1D-sokning langs linjer

e Okar effektivitet och minskar ambiguitet
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Rektifierade bilder

Forenkla problemet genom att antaga:
e Bildplanen ar parallella
e Kameracentra ar pa samma hojd

e Fokallangder ar samma

Om ovanstdende gadller sags bilderna vara rektifierade. D3 blir
korresponderande epipolarlinjer langs horisontella rader i bilderna.

For ett rektifierat bildpar:
e FoOrenklade algoritmer
e Okad effektivitet
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Geometri fOr bildrektifiering

Ar alltid mojligt!

Bildaterprojektion: A’
Aterprojicera bildplanen

pa gemensamt plan pallellellt

till baslinjen mellan kameracentra.

Notera att bara kameracentra spelar roll.
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Stereo
Mal: Att estimera djupet for varje pixel, dvs en tat djupkarta.
Bildplanen for bada kamerorna ar parallella, oftast

samma fokallangd, dvs f; = fr, Kalibrerade kameror och kant
avstand mellan dem.

fi z ' fr Z
wo_yr _ Y
h fr Z
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Stereoekvationerna
Antag att

h=kk=1

Ekvationerna
r; X +b/2 xr X —0b/2 vy yr Y
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