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Szakmail vallalasok

Mozgas alapjan kameraparaméterek becslése
kilonb6z6 kameramodellek és bemen6 adatok esetén.
Az ebbdl szarmazo eredmények felhasznalasa a
kovetkezO terlleteken: kdrnyezet rekonstrukcioja,
helyzetmeghatarozas.

A modszer tesztelése szintetikus és valdés adatokon
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Kétkameras rekonstrukcio

Fontos a ket kamera
egymashoz viszonyitott
helyzete

Leirja: fundamentalis matrix

Perspektiv kamera esetén
Camera Image Plane 3x3-as matrix
2-rangu
Clobal < P, F-Pr>=0
egyenletet kielegiti minden
pontparra
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g ~ Kameramodellek

 Radialis torzitas




Képl megfeleltetesek

+ Lokalis affin mefeleltetések

— a pontok kdrnyezetet megfeleltetd
lokalis transzformacio
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Ismert algoritmusok

* Legalabb 7 pontmegfeleltetés alapjan a fundamentalis
mtx. becsilhetd (homogeén tulhatarozott egyenlettel)

* Aradialis esetben ehhez minimum 14 pontpar kellene

— zajprobléma: nehezebb 14 hibatlan pontot talalni
* Polinom-egyenletrendszerekkel levihetd 9-10-re:

* Kukelova, Zuzana, et al. "Efficient solution to the
epipolar geometry for radially distorted cameras."
Proceedings of the IEEE international
conference on computer vision. 2015.
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Algoritmus

Masik lehetOséq: affin megfeleltetések felhasznalasa

1 affin megfeleltetés — 2 0j egyenlet képezheto

— Csak lokalis skala+rotacido — 1 Uj egyenlet

5 pont+AC vagy 8 pont+SR alapjan modell allithato fel

Nagyobb zajérzékenyseég, mint pontmegfeleltetésekre
— robusztus algoritmus soran kilon szdrjuk a kettot

- affin megf. < pontmedf.

- Kulénb6z6 threshold, és inlierhalmaz




Tesztelés — szintetikus tesztek
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Tesztelés — szintetikus tesztek

Boxplot of errors. Synthetic error weight:0.0001
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Tesztelés — szintetikus tesztek

Boxplot of errors. Synthetic error weight:0.001
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Tesztelés — valds tesztek

Képek kitorzitasa
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Eredmények

 Eichhardt Ivan, Sipos Agoston, Csetverikov Dmitrij,
Relative Pose using Affine Correspondences, CVWW

2018

* Algoritmusok implementacioja MATLAB-ban
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