Ziskani 3D texturovaného modelu z obrazu

Ceské vysoké uleni technické v Praze, Katedra kybernetiky

Jeden z cilii pocitacového vidéni je automat-
icky vytvorit 3D geometricky model ze sady
nekalibrovanych fotografii. Turista si naprik-
lad poridi nékolik obrazii katedraly svatého
Vita a doma si zrekonstruuje 3D model. Ob-

chodnik miize nafotografovat prodavané zbozi

a 3D model viozit do prohlizecky umisténé
ve virtualnim obchodnim domé na internetu.

Zakladni podminkou sestaveni (rekonstrukce)
3D modelu je, ze kazdy bod ve vysledném mod-
elu musi byt viditelny alespon ve dvou riznych
vstupnich obrazech.

Neéekteré vstupni obrazy

Body v obrazech, které reprezentuji stejny bod
ve scéneé, se nazyvaji korespondence. Jejich
nalezeni je mozné na zakladé podobnosti auto-
maticky vybranych oblasti v obraze.
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Podobné oblasti ve dvojicich obrazii jsou
sparovany a stavaji se korespondencemi.
Vsechny sparované korespondence musi splno-
vat geometrickou podminku zvanou epipolarni
omezeni.
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Nalezné korespondence

Relativni poloha kamery v prostoru a jeji
vnitrni parametry, jako napriklad ohniskova
vzdalenost, jsou vypocteny z mnoziny korespon-
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http://cmp.felk.cvut.cz

denci metodou zvanou autokalibrace.
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Polohy priiméten (obdélniky) a spojnice ke stredim
promitani o délce ohniskové vzdalenosti (isecky)
ziskané autokalibraci, zakreslené do castecne
rekonstruované scény

/e vsech obrazi jsou automaticky vybrany
kamerové pary, které jsou vhodné pro
stereo. Pro kazdy par jsou obrazy epipolarné
srovnany.

Srovnany stereopar

Srovnané obrazy umozni pouziti rychlejsiho
stereoalgoritmu, jehoz cilem je nalézt co ne-
jvice korespondujicich bodu. Vysledek tohoto
vypoctu se nazyva disparitni mapa, kde barva
kdduje vodorovny posun bodu mezi levym a
pravym obrazem.

Disparitni mapa

Pro kazdy obarveny pixel disparitni mapy je za
pouziti parametrt kamer rekonstruovan 3D bod
ve scéné. Vysledkem je mrak bodu.

Rekonstruovany mrak bodii sestaveny ze vsech
stereoparti
Mrak bodi je wvyfiltrovdan a preménén na
mnozinu sSupin, které jsou lokalni aproxi-
maci povrchu scény. Kazda supina reprezentuje
malou plosku povrchu a je popsana svoji polo-
hou, orientaci a velikosti.

3D model

Nakonec je ze vstupnich obrazl ke kazdé supiné
prirazena barevna textura.

Texturovany 3D model



