a)

Postup praci

Préce na projektu probéhly dle planu predloZeném v jeho navrhu a to v na-
sledujicich bodech:

1. rok tkol 1

1. rok tkol 2

1. rok kol 3

Formulace matematického modelu vSesmérové kamery

Dokon¢ili jsme analyzu klasické epipolarni geometrie dvojice centralnich
panoramatickych kamer, na které jsme pracovali jiz v predeslych letech.
Vysledky byly publikovany v jedné kapitole monografie o panoramatickém
vidéni [1]. Otevfeli jsme nové otazky, které se tykaji orientace paprskii
vSesmérovych kamer a ukazali, Ze uvazovani orientace vyzaduje zobecnéni
klasické epipolarni geometrie. Zobecnéni jsme popsali v praci [2]. Dale
jsme ukéazali, ze uvazovani orientace ma prakticky vyznam pii hledani
korespondence mezi orientovanymi pfimkami v obrazech [3].

Zapocali jsme analyzu geometrie vSesmérovych kamer, které se objevuji
pii tvorbé mozaik [4]. Odvodili jsme vztah mezi skuteénymi a rekonstruo-
vanymi soufadnicemi scény [5, 6]. Jako vedlejsi vysledek jsme experimen-
talné identifikovali model Sirokotihlé ¢ocky a navrhli metodu jeji kalib-
race [7].

Jako prvni v komunité pocitacového vidéni jsme navrhli vypracovat teorii
kamer, které nemaji jeden stied promitani a podali jme charakterizaci
konfiguraci jejich paprski, které vedou na zobecnéné epipolarni geomet-
rie [8, 9, 10, 11]. Popsali jsme extrémni piipad dvojice kamer, které maji
epipolarni geometrii, pfiCemz paprsky zadné z kamer se neprotinaji, pro-
chazeji v8emi body a vycerpaji vSechny sméry v prostoru [12, 13].

Analyza realnych panoramatickych kamer na bazi zrcadel a éo-
cek

Analyzovali jsme chovani okoli odpovidajicich si bodd v panoramatickych
obrazech pri zméné polohy kamery a navrhli postup, ktery vede na ko-
rektni hledani korespondence korelaci [14]. Prostudovali jsme triangula¢ni
metody pro rekonstrukci scény ze dvou obrazii a popsali druhy chyb, ke
kterym dochézi [15].

Navrh a realizace kvalitni panoramatické kamery

Vypracovali jsme metodu névrhu tvaru zrcadla tak, aby bylo dosazeno
zadaného rozliseni [16, 17, 18, 19] a realizovali zrcadla s rovhnomérnym
rozliSenim pro kamery s kartézskym i log-poldrnim rozlozenim pixeld,
Obrazek 1. Vyznam konstrukce kata-dioptrické kamery s rovnomérnym
rozliSenim jsme demonstrovali v aplikaci detekce pohybu ve stiezeném
prostoru [20].

Oproti pivodnimu planu jsme navic pokrocili v nékterych tkolech pldnova-
nych pro dalsi léta:



Obrazek 1: Panoramaticka kata-dioptricka kamera s rovnomérnym rozliSenim.

3. rok tkol 1 Rozpracovali a publikovali jsme metodu robustniho odhadu pohybu po-
zorovatele [14].

3. rok tkol 2 Publikovali jsme techniku lokalizace pozorovatele na zakladé podobnosti
panoramatickych obrazi [21] a studovali moznosti lokalizovat pozorova-
tele na zakladé malych panoramatickych obrazt specidlnich znacek ve
scéné [22, 23].

b) Ucast spolufesitelii a dalsich pracovist

K projektu prispéli vSichni spolufesitelé i technicky personal. Spolutesitel Ing. To-
mas Svoboda, PhD. jiz spolupracoval na dalku z jeho nového pusobisté na
ETH Ziirich. V pfistim roce ho v fesitelském tymu nahradi Prof. RNDr. Pa-
vel Ptak, DrSc., kterym jiz v tomto roce pfispél konzultacemi k teorii necent-
ralnich kamer.

K projektu téz vyznamné ptispéli doktorandi Mgr. Hynek Bakstein a Ing. Bra-
nislav Mi¢usik, student Josef Sivic a spolupracovnik Ing. Tomas Werner, PhD.,
ktery je v soucasné dobé na Oxford University.

c) Vyuziti technického a piistrojového vybaveni

Z prostiedki grantu byly porizeny dvé kamery. Kvalitni ¢ernobila kamera COOL-
1300 za 220 tisic K¢ umozni snimat panoramatické mozaiky s vysokym rozli-
Senim a fotometrickou kvalitou. Digitalni fotoaparat Powershot G2 za cca 41
tisic K¢ v soucasné predstavuje kameru s nejvétsim rozlisenim v CMP a dovoli
snimat kata-dioptrické panoramatické obrazy s velkym rozlisenim. Obé kamery
budou téz vyuzita v dalSich projektech Centra strojového vniméni.



d) Dosazeni diléich cila feseni projektu

Cilt vytéenych v tomto roce bylo beze zbytku dosazeno, viz. rozbor v sekci a).
Zapocali jsme préci i na tkolech vytcenych pro dalsi 1éta feseni.

e) Zhodnoceni vysledkt a plnéni zaméru

Podarilo se ndm dosédhnou o¢ekavanych vysledkt. V prvém roce feseni jsme uza-
vieli studium epipolarni geometrie stiedovych kata-dioptrickych kamer a polo-
zili zdklad pro studium nestfedovych kamer. Analyzovali jsme nékteré vlastnosti
kamer se zrcadly, které jsou diilezité pro jejich pouziti pti rekonstrukci scény.
Vypracovali jsme techniku navrhu zrcadel tak, aby vysledna kamera spliovala
prakticky libovolné pozadavky na pribéh vzorkovani obrazu. Prototypy kamer
jsme realizovali.

f) Zprava o zahrani¢nich cestach

7Z prostiedkt grantu byly hrazeny ¢asti nasledujicich zahrani¢nich cest.

1. Cestovné Tomase Pajdly, cca 6 tisic K¢, a Hynka Baksteina, cca 6 tisic
K¢, do Ljubljani kde byla pfednesena piednaska [24].

2. Vlozné, cca 17 tisic K¢, a cestovné a diety, cca 36 tisic K¢, Tomase Pajdly
na konferenci CVPR, kde byly pfedneseny pfispévky [5, 12].

g) Publikace

O vysledcich projektu za prvni rok bylo sepsano a publikovano v celkem 23
praci. Z toho jedna kapitola v monografii [1], 3 ¢lanky na pfednich svétovych
recenzovanych konferencich [2, 5, 12], 4 ¢lanky na vyznamnych zahrani¢nich
konferencich [3, 14, 16, 21|, 2 ¢lanky na zahrani¢nim workshopu [4, 8] a 13
technickych zprav [6, 7, 9, 10, 11, 13, 17, 18, 19, 20, 22, 23, 15].

Za nejvyznamnéjsi publikace lze povazovat préce [2, 5, 12], které byly pub-
ktera predchazela praci [12], jako prvni charakterizovala dilezité necentralni
kamery a je citovana v praci S. Seitze, ktera za stejny nezavisle ziskany vysle-
cena v oboru).

Vysledky dosazené v prvnim a druhém roce projektu byly prezentovany na
vyzvanych prednaskach na Oxford University [25], ETH Ziirich [26], University
of Ljubljana [24], Beijing Institute of Technology [27], NLPR Cinské akademie
véd [28] na Computer Vision and Pattern Recognition Colloquium potfddaném
CMP v Praze [29].

Panoramatickd kamera byla prezentovana na Mezinarodnim strojirenském
veletrhu 2001 v Brné, a na konferenci “IST’2001 - Technologies Serving People”,
poradané Evropskou komisi v Diisseldorfu v prosinci 2001, kde byly vysledky
projektu ¢asti prezentace ¢eského vyzkumu.



V souvislosti s feSenim projektu byla v roce 2001 odevzdéana a tispésné obha-
jena diplomova préce [15] Petra Doubka na Karlové univerzité v Praze (vedouci
Tomas Svoboda) a Master of Science Stefana Gichtera na EPFL Lausanne ve
Svycarsku (vedouci Tom4as Pajdla). Doktorand Hynek Bakstein obh4jil mini-
mum dizertace s praci [6].

Veskeré publikace a dalsi informace o projektu jsou prubézné zverejniovany
na internetové strance http://cmp.felk.cvut.cz/projects/omvi/.
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Priloha DB Vykaz hospodareni za rok 2001 a pozZa-
davky na rok 2002
Priloha DB.1 Komentar k ¢erpani v roce 2001

Objem financi byl vycerpan podle planu v navrhu projektu.

Priloha DB.1.1 Vécné naklady

Pri Cerpani vécnych nékladd jsme se drzeli planu az na drobny vyrovnavaci
presun 700,- K¢ z kapitoly provozni nédklady do kapitoly cestovné, ktery kryl
¢ast kurzového rozdilu.

Piiloha DB.1.2 Investi¢ni prostredky

Investiéni prostfedky jsme utratili v planované vysi za kameru COQOL-1300,
ktera ma oproti kamefe PULNIX TMC 1000, planované v navrhu grantu, lepsi
parametry.

Piiloha DB.1.3 Mzdové naklady

Mzdové naklady vcéetné stipendii jsme vycerpali pfesné podle planu s jedinym
rozdilem v tom, Ze z ¢etnich duvodu byly mzdy pro technicky personal vypla-
ceny jako odmeény.

Piiloha DB.1.4 Finanéni prostfedky z jinych zdroju

Projekt byl podporen dodatec¢nymi institucionalnimi prostiedky podle planu v
navrhu grantu v celkové vysi 395 tisic K¢.

Priloha DB.2 Komentar k planu na rok 2002

Cerpéni prostfedkii planujeme ve shodé s ndvrhem projektu s jedinym rozdilem
v tom, ze mzdy pro technicky personal budou vyplaceny jako odmény.



Plan na rok 2002

Préce v pristim roce budou pokracovat v souladu s navrhem projektu s diirazem
na teoretické vysledky. Zaméfime se na:

1. Studium geometrie vS§esmérovych a necentralnich kamer pro rekonstrukci
a reprezentaci vzhledu scény.

2. Navrh reprezentace geometrie a vzhledu scény obrazovymi mapami a mo-
zaikami.

3. Ovéreni a demonstraci teoretickych koncept v experimentech se ziskanim
reprezentace realné scény.



