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Co je rekonstrukece

m Mame obrazky néjakého objektu (z fotek, filmu).

Nezname polohy kamer.

m Chceme najit 3D model scény, polohy kamer.
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Postup rekonstrukce

3. Nalezne se 3D model scény.

1. V obrazcich se urci vyznacné body:.

Naprt. rohy:.
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Problém — chybi data

... protoze v obrazcich nejsou vidét vsechny body scény.
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Formulace tilohy
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Cil: rekonstrukce scény s perspektivni kamerou a s chybéjicimi daty.
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Stav poznani @

A;i) «—— epipolarni geometrie, (trifokalni, kvadrifokalni tenzory)
Nechybi data

e () ma hodnost (zhruba) 4

* Q= P3mxaXaxn
e Faktorizace pomoci svd (singular value decomposition)

Chybi data

e Algoritmus existuje, ale pouze pro ortografickou kameru, tj. )\gz) = 1V, ;.
1. V @) se vybiraji ¢tverice sloupcti, které na bazi () kladou omezujici podminku.
x Definovana i pro netiplné sloupce
x , Béaze () lezi v linedrnim obalu ¢tverice sloupct”
x Lin. prostor generovany ¢tverici — komplement — komplement baze ()
2. Baze () — doplnéni
3. Faktorizace

10

11



http://cmp.felk.cvut.cz

Novy algoritmus

1.(a) Spocita se co nejvice projektivnich hloubek )\g-i) —— kompletni podmatice ()
(b) Tato podmatice se doplni algoritmem pro ortografickou kameru.

Kroky (a) a (b) se opakuji, dokud neni cela ) kompletni.
2. Faktorizace kompletni ().

Minimalizace poc¢tu iteraci — presnéjsi vysledky

1. Vybér podmnoziny obrazkit — doplnéni nejvice dat.
2. Zobecnéni algoritmu dopliiovani pro perspektivni kameru.
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Teoreticka cast @

Doplniovani pro perspektivni kameru

Podminka pro pouzitelnost ¢tverice sloupct
e Vyuziti bodi s neznamou projektivni hloubkou
Diikazy

1. Spravnost podminky
2. Nové moznosti — napf.
e K rekonstrukci scény se 2 obrazky staci znat 5 bodii a 3 spoleéné projektivni
hloubky.
e Je mozné rekonstruovat vice nez predchozimi metodami.
3. Omezeni
e M¢éné nez 2 projektivni hloubky v obrazku nestadi.
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Experimenty s realnymi scénami

1
Scéna s domkem — 10 obrazk v rozliseni 2003 x 2952 pixelt
2
3
4
5
Chyby reprojekce v pixelech: 6
Obrazek 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 -
Soucet 230 321 292 274 225 174 231 278 202 264
Maximum | 11.9 10.8 153 143 98 146 153 152 &85 15.6 ]
Median .13 093 0.76 1.05 0.00 0.00 1.00 1.28 0.83 0.95

Priimér 137 191 174 163 134 1.04 138 1.66 121 1.58

Celkovy soucet chyby reprojekce: 2495 pixelti 10

Primérna chyba reprojekce: 2.52 pixelit na bod o
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Experimenty s umélymi scénami

Error of reconstruction by | ri-Jac tor missing depths algorithm 1
(5 images, normal noise, 5 trials)

[ |  d4-tuples with missing dept

hs: 50 random
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o
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Mean reprojection error (% of size of the scene)

10 0 Std. deviation of
noise (scene %)

Percentage of missing points
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Prinos @ 0

1
Novy algoritmus, jeho implementace a otestovani. 2
e Vyuziva co nejvice informace o scéné a co nejspravedlivéji. 3
Zptusob vyuziti bodl s nezndmou projektivni hloubkou. 1
e Dokazana spravnost, moznosti a omezeni této metody.
Integrace algoritmu do systému RecX na katedie kybernetiky FELK CVUT. i
e Srovnatelné vysledky s algoritmy v ReXu. b
ZAaver 7
e Otazka: Je novy algoritmus kandidatem na obecny algoritmus rekonstrukce scény? 8
e Napady na vylepseni, hledani algoritmu na vypocet velmi méalo projektivnich hlou-
bek (2-3). 9
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Mean reprojection error (% of size of the scene)
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Error of reconstruction by | ri-Jac 1or missing depths algorithm
(5 images, normal noise, 5 trials

10 0 Std. deviation of
hoise (scene %

Percentage of missing points



