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Uvod

Cile prace
Rekonstrukce 3D modelu

@ Navrh metody vhodné pro fiizi dat
z velké mnoziny neorganizovanych
3D bodii ziskanych z parového
sterea

o Fuze dat zahrnuje zpfesnéni
parametri kamer

@ Implementace
@ Experimenty

@ Nahrazeni Supin
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Uvod
Cile préce
Rekonstrukce 3D modelu

Vstupni mnozina 3D bodi
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Uvod

Cile prace
Rekonstrukce 3D modelu

Rekonstrukce 3D modelu

Vstupni
fotografie
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e Sum, chyby

@ Redundance vzhledem k Sumu

@ Nekonzistence disparitnich map, chyby v kalibraci
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Navrhované ¥eeni Zvolena reprezentace
Navrh algoritmu

Zvolend reprezentace

@ Hloubkové mapy

@ Rekonstruovany povrch

=
Zpétna

o Viditelnostni mapy projekce
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Navrhované ¥eeni Zvolena reprezentace

Navrh algoritmu

Skladani povrchu

@ Povrch objekti sloZen
z &asti viditelnych v
riznych vstupnich
obrazcich

@ Odstranéni p¥ekryvil

@ Detekce nespojitosti
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Navrhované ¥eseni Zvolena reprezentace
Navrh algoritmu

Navrh algoritmu

Viditelnost
Filtrace chyb
Nespojitosti

Hloubky
Model povrchu
Konzistence

Radim Tyletek Reprezentace geometrickych objekti pro 3D fotografii




Vysledky
Experimenty Nedostatky

Experimenty

@ 3D model bez dé&r

o Vysoky detail =
presnost

o Filtrace chyb

@ Konzistence kamer
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Navrhované Fege Vysledky
Experimenty Nedostatky
Zavér

Srovnani - Supiny
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Vysledky
Experimenty Nedostatky

Srovnani - fluze hloubkovych map
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Vysledky
Experimenty Nedostatky

Experimenty

@ Rizné druhy obj
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Vysledky
Experimenty Nedostatky

Kriticka analyza

o Neuplna detekce
nespojitosti

o Citlivost na Sum vs.
vyhlazovani

@ Velky objem
vystupnich dat

o Velka reprezentace
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Shrnuti

Rekonstrukce povrchu fizi hloubkovych map
Novy pFistup: uvolnéni parametri kamer, konzistence
Zlep3eni: presn&jsi model, zalepeni dér, odstranéni artefaktli

Prvni krok k Gplnému systému rekonstrukce 3D modelu ze
stereovidénf{
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Dékuji za pozornost.

Radim Tyletek Reprezentace geometrickych objekti pro 3D fotografii



Zavér

Formalni zapis problému:

X* * * * — .
(X% A% V5,C7) = arg max P(X,AV.C[T) (1)

Uloha hloubek:

(A", C7) = argmax P(A,C | X, V), (2)

Uloha viditelnosti:

V*:argm\?xP(V]Z,/\,X), (3)
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Zavér

Uloha hloubek — soustava lin. rovnic:

RIG)C + RI®) RiTKi—lx;'J 5\}; _ M = RO (4)
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52 ()‘p o )‘p) + Z ()‘P B Al_’) =0 (5)
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Zavér

Uloha viditelnosti — maximalni tok grafem:

Z E(v > (=)’ (6)

(p P)EN2 (i)

ZEVVJ Z M (7)

(v 2’

(qu)exp, vi>1 (p.B)EN: (i
(1,-H,)? . .
i prov, =vli=2
E(Vp, Vé) 20, P q (8)

—log h(l},)  jinak.
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