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Bevezetés

I Kameraképek feldolgozása a számítógépes látás alapfeladata.
I TKP projekt eredeti célja: pontalapú 3D látás kiterjesztése

I affin transzformációkkal.
I Alkalmazási terület: autonóm járművek látó rendszerei.

I Kamerák és LiDAR szenzorok rögzítése járművekre.
I ELTE szempontjából fontos terület: kutatási, fejlesztési és oktatási szempontból

egyaránt.
I Ipari alkalmazáshatóság kiemelt szempont:

I Demonstrációkat készítettünk javasolt megoldásainkhoz.



A kutatási munka (eredeti) terve

Mottó: Ember tervez, Isten végez...
I Első félév. Vizuális odometria affin transzformációkból.
I Második félév. Affin transzformációk becslése.
I Harmadik félév. Sík objektumok szegmentálása.
I Negyedik félév. Speciális felületek: vízszintes és függőleges síkok.
I Ötödik félév. Mozgó objektumok szegmentálása.
I Hatodik félév. Kamera alapú szabad terület detektálása.



A kutatási munka jelenlegi terve

Mottó: Ember tervez, Isten végez...
I Első félév. Vizuális odometria affin transzformációkból.
I Második félév. Affin transzformációk becslése. Speciális síkok.

LiDAR-kamera automatikus kalibrálás gömbökkel.
I Harmadik félév. Affin transzformációk becslése. Sík objektumok

szegmentálása. Rekonstrukció minőségének kvalitatív kiértékelése. Gömb
detektálása kameraképen, három pontból.

I Negyedik félév. Affin transzformációk becslése regisztrációs
algoritmusokkal. Síkok szegmentálása normálvektorokkal. LiDAR
érzékelők és kamerák szinkronizált alkalmazása.

I Ötödik félév. Mozgó objektumok szegmentálása.
I Hatodik félév. Kamera alapú szabad terület detektálás.



Motiváció

I Rekonstrukciós csővezeték pontalapú megoldása jól ismert a szakmában.
→ Nyílt forrású implementációk elérhetőek: OpenMVG, OpenSfM, ...

I Affin transzformáció használatára az egyetlen ismert csővezetéket mi
javasoltuk .

→ [Eichhardt & Hajder ICCV-WS 2017]
I Azóta történtek újítások.

→ Epipoláris geometria és affin traszformációk kapcsolata.
I Új rekonstrukciós csővezetéket javaslunk
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I Háromdimenziós rekonstrukció alapfeladata
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I Pontalapú megoldás
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I Rekonstrukció affin transzformációk segítségével



Javasolt csővezeték (előző félév)
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Következmények

I Új rekonstrukciós csővezeték segítségével előállítható:
I Térbeli pontfelhő
I Normálvektorok
I Együtt: irányított pontfelhő.

I Irányított pontfelhő többletinformációt tartalmaz az irányítatlanhoz képest.
→ Szegmentációs feladat hatékonyabban megoldható.



Síkszegmentálás irányított pontfelhőből1

I A tébeli síkok három paraméterrel írhatóak le.
I Szegmentáláshoz hatékony paraméterezést kell választani.
I Síkot egy origó középpontú gömb érintősíkjaként fogjuk fel.
I Paraméterek:

I Gömb sugara és
I két szög a sík felületén (mintha GPS koordináták lennének).

1A munka Yeraly Kalel alkalmazott matematikus (MSc) hallgató közreműködésével készült.



Síkszegmentálás irányított pontfelhőből

I Tesztelés: három merőleges sakktáblával.
I Minden mezősarok egy lehetséges síkot ad.
I A síkok három paraméteres térben jól elkülöníthető klasztereket alkotnak.



LiDAR-kamera kalibrálás

I Különböző érzékelőket együtt használni nagy kihívás.
I Az érzékelőket közös rendszerbe kell helyezni.

I Külső paraméterek (pozíció, nézeti irány) kalibrálása szükséges.
I Kifejlesztettünk két eljárást:

1. Félautomatikus, sakktáblák segítségével;
2. automatikus, gömbök segítségével.




