Problémy zakladniho RANSACu

p = 0.99

spravné o = (.06 velké o = 0.12 malé o = 0.03
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MLESAC a MAPSAC

e misto maximalizace |Cp.c| mGZzeme minimalizovat |P| — |Clyax]

pocet detekovanych kontaminujicich bodt

e RANSAC mize minimalizovat obecnou chybu, napriklad
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e dokaze lépe rozlisit nerozhodnutelné pripady pokud je o velké
e |ze pridat apriorni model 6, dovoluje i men$i polet bodil ve vybéru nez s = |0
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e dostaneme randomizovany algoritmus nelinearni optimalizace F
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Stabilita MLESACu

e randomizovany algoritmus je stabilni kdyz pfi opakovaném béhu vraci podobny vysledek

RANSAC MLESAC (o¢ = )

o=0.12

V obou pripadech
e celkem 20 kontaminujicich bodd (tj 50% vSech bodi)
e existuji tfi mozné modely s 20 a vice body, RANSAC je vraci vSechny tf¥i
e MLESAC vraci spravny model mnohem casté€ji
e pri zarazeni apriorniho modelu 6, se stabilita jesté zlepsi
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Nejmensi median kvadratické chyby, LMS
[Med§ = Leqed e diay df Q‘jl«ou/(')

e podobnd randomizovand metoda
e nevyzaduje o, ale vyzaduje to, aby sprdvnému modelu vyhovovalo alespon 50% bodi
LS - Leqsf f‘ghwf's

Dano:
_ o | o~ log(1—p)
1. mnozina bodl P ={x; |i=1,2,...,k} = log(1 — 0.5%)
2. pocet pokusl n

Procedura:
1. Inicializuj M = oc.
2. Opakuj pro j=1,2,...,n:
a. Nadhodné vyber dvojici bodi x;, x93 z P
b. Z x;, X3 vypocti parametry primky 6, = (a;, b;)
c. Vypocti vzdalenost ey, €9, . .. e vSech bodl x; vzhledem k (a;, b,)

d. Jestlize med e? < M potom
(]

I 92293‘

ii. M :=med e
1
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Slozitéjsi problémy s latentnimi parametry

Priklad: nalezeni korespondenci mezi obrazy [y 1]

e binarni indikator pro kazdy bod: regulérni/kontaminujici bod
F e 6, — nelatentni parametry neznamé parametry kamer: poloha, ohniskova vzdalenost,. . .
e 0, — latentni parametry ktery regulérni bod v 2. obrazu patfi ke kazdému bodu v 1. obrazu

Vsechny korespondujici body x; < y; musi vyhovovat rovnici

podminka neurcuje jednoznacné pozici y;

kde F je nezndmd 3 x 3 matice hodnosti 2 0, =F

e k odhadu F postacuje 8 korespondenci x; <+ y; = s =8
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