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Materialy

Kniha:
Multiple View Geometry in Computer Vision
by Richard Hartley and Andrew Zisserman
Cambridge University Press

Kniha:
The Geometry from Multiple Images

by Olivier Faugeras and Quan-Tuan Luong
MIT Press

On-line:

‘Multiple View
Geometry

in computer vision



http://www.cs.unc.edu/~marc/tutorial/
http://www.cs.unc.edu/~marc/tutorial.pdf

Korespondence mezi dvéma fotografiemi
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* Obecn¢ se jedna o sloZitou nelinearni
transformaci

Pouze dva pripady vedou na projektivni
transformaci: spolecny stied projekce,
nebo rovinny objekt




V tomto kontextu se projektivni zobrazeni
nazyva homografie
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or x' = Hx, where H is a 3 x 3 non-singular homogeneous matrix.

Je zvykem za homogenizujici souradnici brat tu posledni

(x=1)



Vypocet matice homografie

Na obou snimcich mame dany odpovidajici body [x vl [x', y]
a hledame matici A tak, aby H(x , y, D' =k (", vy, DL
Ekvivalentné€ linedrni zavislost vyjadiime vektorovym souCinem
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Tteti rovnice je linearni kombinaci prvnich dvou.



Vypocet matice homografie

Na obou snimcich mame dany odpovidajici body
. vl elx v ]
a hledame matici H tak, aby
He ,py, D' =k, p", DL
Za kazdy bod tedy dvé rovnice.
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Resi se presné nebo piiblizné pomoci SVD
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Singular Value Decomposition
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A = (orthonormalni) (diagonaini) (orthonormailni)
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Sloupec V odpovidajici neyjmenSimu singularnimu c¢islu
je feSenim rovnice  4X = ()










Nalezeni matice Homografie

» Rada numerickych problémﬁ proto je nutna
bodu ma souradnice [0,0] a jejich stredni
rozptyl je Sqrt[2].

* Algoritmus lze vylepSovat pridanim

korespondence primek, pripadné

kuzelosecek.

 [ze pridat iterativni optimalizace (Golden

Standard).




Afinni rektifikace

Snadno projektivné zobrazime snimek tak, aby byl afinné,
nebo 1 Eukleidovsky “spravné”.



3D rekostrukce

» 7/ n¢kolika snimku zrekonstruovat 3D
model. Musime néco védét o objektu, nebo
o piesné poloze fotoaparatu.




