Haromdimenzidés Szamitégépes Latas
https://cv.inf.elte.hu/

Tamas Tofalvi, Levente Hajder
{z2rciu,hajder}@inf.elte.hu

E6tvos Lorand Tudomanyegyetem
Informatikai Kar

2026 tavasz (2025-2026-2)

Téfalvi Hajder 3D latas


https://cv.inf.elte.hu/

Motivacié

Motivacié 1/2

o Szamtdgépes latds az informatika egyik fontos teriilete
o A feladatok érdekes, sokszor komplexek
o Eredmények latvanyosak
o Elméleti és gyakorlati ismereteket, képességeket egyarant
igényel a téma miivelése
o Jdl fizetnek a tudasért!
@ Sokféle érzékelGt lehet a szamitdgépre kotni. Mi kétfajta
adattal foglalkozunk:
o Digitdlis kamerak képei és
e 3D lidarok ponfelhéi.
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Motivacié

Motivacié 2/2

Egy autondm jarmii szoftverének komponensei
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Attekintés

Attekintés

o A targy célja: a két teriilet alapvetd6 mddszereinek a
bemutatdsa
o Kell egy kis matek is: becsléselmélet
o Alkalmazas: legkisebb négyzetes illesztés
(inhomogén /homogeén problémak)
o Robusztus illesztés — Kiugré (fals) adatok sziirése
@ Pontfelhd feldolgozds. Modell-illesztési feladatok:
o Egyenes/sik
o Kor/gémb
e pont tivolsiga siktdl/egyenestdl
@ Bevezetés a szamitégépes latasba
o Kamera modellek, vetitések, egyképes latas, sztereo latas,
sokképes latas
o Ez lesz a leghangslilyosabb rész
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Tartalom

Tartalomjegyzés — eldadds

o Becsléselmélet alapjai
o homogén /inhomogén linedris rendszerek
e Robusztus becslés: RANSAC algoritmus
Affin transzformacidk, vetités
Homografia: definicid, becslés, alkalmazas

°
°
@ Kamera kalibracié
@ Sztered latas

o Elmélete (epipolaris geometria)

o Alapvetd és lényegi matrixok és becslésiik

o Sikban mozgds jarmiire rogzitett kameraval
Tobbképes latas

o Kotegelt behangolds: bundle adjustment

o Tomasi-Kanade faktorizicié (gyengén perspektiv vetités)

@ Specialis hardverek
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Tartalom

Tartalomjegyzés — laborgyakorlat

GUI OpenCV segitségével

Szenzorkészlet bemutatdja

Affin transzformacidk

Perspektiv vetités lyukkameraval
Robusztus illesztés, multi-modell illesztése

Homografia illesztés: panoriimakép készitése
Kamera kalibracié

o 3D kalibraciés targgyal
e sakktablaval

@ Sztered latds: 3D rekonstrukcié

@ lényegi és alapveté matrix, hdromszogelés

@ 3D rekonstrukcié gyengén perspektiv kamera alkalmazasdval
o Tomasi-Kanade faktorizacié
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Tartalom
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Oktatok

3D latas oktatdi

@ Hajder Levente

@ Tofalvi Tamas
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Oktatok

Elérheto segédanyagok

e Canvas https://canvas.elte.hu
o Beadand¢ feladatok Kvizek
o Weblap
e Magyarul: https://cv.inf.elte.hu/index.php/
education/haromdimenzios-szamitogepes-latas/
o Angolul: https://cv.inf.elte.hu/index.php/
education/3d-computer-vision/

@ Teams
o Kovetkezo hét elején indul.
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Kovetelmények

Jegyszerzés kovetelményei

o El6adas
o Szébeli vizsga, egy téma kidolgozdsa: témakorok a weblapon
o Beugré a vizsgdhoz: kvizek teljesitése.
@ Gyakorlat
e Canvas kvizek: +1, 0, -1 pont.
o 5 kérdés/kviz: 4-5 jé valasz +1 pont; 3 jé vélasz: 0 pont
o 10 darab kviz, 45 pontot kell elérni
o Egy pétlas vizsgaidészak elsé hetében: 25 kérdés, 17 pont

o Két vagy hdrom beadandd a szorgalmi idészakban meghirdetve
e Szorgalmi pontok (7 - a gyakorlatvezetd dontése szerint)
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Kovetelmények

Jegyszerzés kovetelményei

e Kombindlt jegy: 50-50% szdbeli és beadandé feladatokbdl

o 20-20%-ot el kell érni az elméleti és a gyakorlati részbél is
o Max 50% a két részbél

@ Végso jegy

° (jeles) > 85%

e 4 (j6): 7 84 %

° 3 (kozepes) .69 %
o 2 (elégséges): 40 .54 %
o 1 (elégtelen): < 40%
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Kovetelmények

Elso gyakorlat helyett

@ A jarmiivek és az érzékelok bemutatasa

@ Hardver, szoftver egyarant
o Gyulekezés részletei a Teams csoportban lesznek kihirdetve!
o Febr. 20, péntek
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