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Rekonstrukcio specialis hardverekkel

@ Attekintés

@ Lézeres szkennelés

Q Strukturalt fényes szkennelés
Q 4D studis

e Egyéb eszkdzok
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Attekintés

@ Attekintés
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Attekintés

@ Motivacid: specidlis megvilagitassal letapogathat6 a test
@ Eredmény pontosabb lesz, mint kizarl6lag kamerak
alkamazasaval
o Kameras rekonstrukcié gyenge pontja: megfeleltetés kiléonbdzd
képek kdzott
e Specialis megvilagitas javitja a megfeleltetést
@ Hatrany: laborat6riumi kdriilmények sziikségesek
@ Lehetséges megoldasok:
o Lézeres szkennelés
Strukturalt fényes szkennelés
Mélységkamera
Sokkameras studio
...stb.
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Attekintés

@ Lézeres szkennelés
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Lézeres szkennelés

@ Hardver: lézercsik kamerdhoz régzitve
o Rogzités: kamera és a lézersugar egymashoz képest nem
mozoghat
@ Kalibracié sziikséges
o Sakktablas kalibracio be- és kikapcsolt 1ézerrel

o Lézer csikjat a sakktdblan meg lehet hatérozni
o Kettd vagy tdbb térbeli csik meghatarozza a lézer sikjat

o Ketténél tobb esetben tulhatarozott a feladat
@ Rekonstrukcio:

o Lézer minden egyes pontja vetitdegyenest hataroz meg
e Pont helye: vetitdegyenes és lézer sikjanak metszéspontja
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Lézeres szkennelés: kalibralas

@ Sakktéblas kalibraléas
o Kamera paramétereit ismerjlk.
o Lézercsikkal a sakktablat megvildgitjuk.
o Sakktabla térbeli és kamerakép kozti trafé: homografia
o Lézer helye a térben: egyenes inverz homografiaval
eltranszformalva
o Tdbb egyenes a térben: egy sikon vannak
@ Sik illesztése térbeli egyenesekre
Egyenesek pontjait ismerjik — pontokra kell sikot illeszteni
Sikot parametrikusan irjuk fel
Sik egy pontja: pontok sulypontja po
Sulypontba vigylk az orig6t.
Sik vq és v irdnyvektora: két fokomponense az adathalmaznak.

@ Térbeli pontokat sikba kell vetiteni PCA (SVD) segitségével.
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Lézeres szkennelés: térbeli rekonstrukcid

@ Lézer pontjait detektaljuk a kameran.
@ Minden pont vetitbegyenest hataroz meg a térben.

e Kamera adataibdl szamithaté (Id. korabbi el6adas)
o Egyszerliség kedvéért parametrikus alakban irjuk fel: qo + tw
@ (o: fékuszpont
@ w: vetitési irany
@ Térbeli pont helye: egyenes és sik metszéspontja

Qo + tw = pg + avy + bvy

e Harom egyenlet: minden koordinata 1-1 egyenletet ad!

@ Egyenletrendszer a t, a és b paramétereket adja.

@ Megoldas: paraméterek behelyettesitése az egyenes vagy a sik
paraméteres felirasaba
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74 .
Attekintés

Q Strukturalt fényes szkennelés
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Szkennelés strukturalt fénnyel

@ Hardver: Specialis mintakat vetitlink
o Tipikusan projektort hasznalunk
e Szem szamara nem feltétlendl lathatd, pl. infra-projektor
o Rogzités: kamera és a projektor egymashoz képest nem mozoghat
@ Kalibracié itt is sziikséges
o Sakktablas kalibracié projektoros fénnyel egytt
e Projektor: megfelel egy forditott kameranak (nem levetit, hanem
kivetit)
e Ha a sakktabla ismert a térben, a pontokat is meg lehet hatarozni
(homogréfial)
o Nagy kérdés: mit vetitslink ki
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Szkennelés strukturalt fénnyel

@ Minta vetités célja: azonosithaté pontok megtalalasa

@ Vizszintesen és fliggdlegesen is egyre siriibb csikokat vetitliink
@ A csikok kddoléak a poziciot

o Legegyszeriibb kddolas: a sor/oszlop 2-es szamrendszerbeli
értékének bitjei adjak a képeken a sor/oszlop szinét
e Lehet hibajavité kédokat is bevinni
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Rekonstrukcio strukturalt fénnyel

@ Feltehetjik, hogy

@ Kamera kalibralt (sakktablas kalibracio)
@ Projektor is kalibralt (szintén sakktablas kalibracid, Id. elbb)
© Kamera-projektor megfeleltetés szimithatd

@ kamera képein sotét/vildigos megvilagitast el kell végezni
@ Kobdolas alapjan projektor sora/oszlopa visszaszamolhat6

@ Térbeli rekonstrukcid: haromszdgeléssel
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Variacié strukturalt fényes szkennelésre

@ Mas mintakat (mas kodolas szerint) is ki lehet vetiteni
e PI. finomabb felosztassal, tébb képen at
e PI. faziseltolassal

@ Egy kép alapjan is lehet rekonstrualni.

o Hattér ismerete is segit
o Jellegzetes minta (pl. pottydk) vetitésével
e Microsoft Kinect

@ Infra projektor + camera

@ Eredménybdl mélységképet készit
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Attekintés

Q 4D studis
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4D stidid

@ Hardver: homogén hétterli terem
@ Mit6l 4 dimenzi6s?
e 3D: Térben dolgozik
o +1D:idd
e Dinamikus (mozg0) targyak rekonstrukcidjara is képes
@ Kalibracié: Minden kamerat pontosan egyméashoz kell kalibralni
Sakktablas kalibracio
Egy konkrét sakktablat csak néhany kamera lat
Tobb felvételre van sziikség
Részkalibraciokat 6ssze kell flzni
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4D stadid: rekonstrukcios futdszalag

@ Rekonstrukcid l1épései
@ Hattér szegmentalasa
@ Minden egyes képen kilén-kilén
@ Térbeli "farigcsalas" (space carving)
@ Eredmény: 3D-s modell
© Textarazas
@ Minden képkocka fliggetlen
o Szomszédos képkockak hasonléak
e Ezt figyelembe véve a modell pontosithaté
o Nehéz...
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4D stadid: hattér szegmentalas

@ Homogén héttér kdnnyen szegmentalhatd
@ Val6sagban azért akadnak problémak

e Homogén hattér sosem 100%-o0san homogén
e Alakzaton hattérhez hasonld pixelek lehetnek
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4D studio: space carving

@ Sok nézdpont kizarja a tér egyes részeit

@ Mint a szobraszat: "veszlnk egy kdvet, leszedjik a felesleget"
@ Kiindulas: egy nagy tdémbbdl

@ Minden nézépontbdl a héttar vetitbsugarai adjak a "felesleget”
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4D studio: space carving

@ Minden nézdpontbdl a hattar vetitésugarai adjak a "felesleget”
@ Eredmény alakulasa 1, 3, 36 (6sszes) kép utan:
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4D studiod: texturazas
@ A lapocskakra mintat teszlink
@ Probléma: a felliletek mas-mas kameraallasbodl latszédnak

@ Ebbdl illesztési hibak szarmaznak
@ Megoldas: rendkivil nehéz
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Attekintés

@ Egyéb eszkdzok
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Mélységkamerak

@ Teljesen hardveres megoldas

@ Az eszkdz fényt emittal

@ Eszleli a fényt

@ Méri az emittélas és az észlelés kdzti idot

@ A fény sebessége ismert, a tavolsag az idod és a fénysebesség
szorzata
@ Kimenet: mélységkép, (j6 esetben) minden pixelhez egy
mélységérték
e Rendkivil gyors elektronika sziikséges hozza
o Mélység pontossaga elég kicsi (centiméter kordli)

Csetverikov, Hajder (ELTE Informatikai Kar) Szamitégépes latas 22/23



LIDAR

@ Specidlis mélységkamera
@ A kamera forog egy tengely kértl, 360 fokos szkennelést tesz
lehetbvé
@ Elbszeretettel alkalmazzak jarmiveken
e Autd (pl. Google Street View)
o Replild
@ Kimenete: pontfelhd

s

@ Felllet eléallitdsahoz tovabbi miveletek sziikségesek
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