Pasivni triangulace

Cil cviceni: Vypocet prostorovych soufadnic pomoci pasivni triangulacni techniky (stereo-vidéni)

1 Teoreticky uvod

Pasivni triangulacni technika patfi spolu s technikami aktivni triangulace, méricimi systémy s teodolity, fokusovacimi technikami a technikami
"podoba ze stinovani" do tzv. triangulacnich metod. ,Pasivni“ zde znamena, Ze zdrojem informaci jsou data urcena ze snimku bez pomocného
zdroje svétla.

Princip pasivni triangulace spociva ve fotogrammetrické rekonstrukci snimaného objektu na zakladé jeho pridmétud na plosné snimaci zafizeni.
Projekci se ztraci jeden rozmér, ktery je tfeba obnovit na zakladé spolecné informace z vice zdrojl. Zakladem pro vypocet je trojice bod( tvorena
dvéma snimacimi zafizenimi a zobrazovanym bodem (viz Obr.1). Pro spravné méreni je nutné, aby byl kazdy méreny bod zachycen obéma
detektory tj. aby byl viditelny v zorném poli obou snimacich zafizeni. K uréeni polohy bodu v prostoru je ovSem nutné znat parametry a vzajemné
umisténi snimacich zafizeni. Ze znalosti vzajemné polohy zobrazovacich zafizeni (tfi UhlG natoceni a triangulacni baze) lze urcit prostorové
souradnice bodu. Nejsou-li parametry vzajemné polohy k dispozici, je nutné je zjistit v procesu kalibrace. Ta mize probihat samostatné nebo pfri
vlastnim méreni.

Zakladni usporadani pro pasivni triangulaci vyuziva dvé kamery s rovnobéznymi optickymi osami a oznacuje se terminem stereovidéni (viz
Obr.1). Vyhodou je, Ze vypocetni aparat je pomérné jednoduchy a pfi peclivém nastaveni neni tfeba zjistovat Uhly natoceni. Zjisti se pouze velikost
baze (bx), kterd je nutnd pro urceni méritka. | bez znalosti absolutni hodnoty baze je mozné urcit prostorové parametry vyjma méfitka.

Z nasledujicich vzorcl vyplyva, Ze ¢im vétsi je baze, tim presnéji méfime. Pohledem na Obr. 1 v3ak zjistime, Ze oddalovanim kamer se zmensuje
spolecny prostor viditelny z obou kamer. Velikost baze volime tedy jako nejvétSi moznou vzdalenost kamer, pfi které vidime z obou kamer cely
méreny objekt.
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Obr. 1: Zakladni uspofadani kamer pro vyhodnoceni prostorovych souradnic

PFislusné vypocetni vztahy jsou:

p=x=x" (1)
kde p je paralaxa — uhlovd zména pozice
b b b
X=x'=* Y=y'—* Z=f—+* (2)
p p p

x"ay’ jsou priméty bodu P(X,Y,Z) na prvni detektor, x” je primét bodu na druhy detektor, by je velikost baze, f je zobrazovaci konstanta
kamery.



2 Seznam vybaveni

1. kamera ImagingSource DFK 41BU02 1/2“ CCD 1280x960 px (2x)

2. objektiv RICOH 12 mm 1:1.2 (2x)

3. stativ Manfrotto

4. svinovaci metr

5. vodovaha

3 Navod
Ukolem je zmé¥it prostorovy Utvar dvojici kamer v zakladnim nastaveni a tento zméFeny Utvar prostorové zobrazit. Méfeny prostorovy
atvar urci cvicici v laboratofi.
Zapnéte PC, zkontrolujte zapojeni kamer a pomoci stazeného mfile souboru pofidte data z kamer.

2. Zkontrolujte, Ze mérena scéna je pro danou bazi viditelnd obéma kamerami. Nastavte clonu, zaostiete a toto nastaveni béhem méreni
dale neménte.

3. Pomoci optickych hlav a kalibracnich znacek nastavte kamery tak, aby jejich optické osy byly rovnobéiné. To znamena, Ze zamérovaci
body na zdi, které maji shodnou roztec s bazi kamer, se musi zobrazit do stfedi snimku. Znacky na zdi a pomysIné stiedy kamer musi
tvorit pravouhly obdélnik. Situace je na Obr. 1.

4. Zjistéte zobrazovaci konstantu soustavy. Zobrazovaci konstantu f zjistite na zakladé vztaha (2) napriklad z pomérd vzdalenosti stény a
z rozmérl snimané plochy a velikosti detektoru. Vysledna zobrazovaci konstanta mize mit rozmér v pixelech.

5. Nasnimejte cvicicim ureny prostorovy Utvar.

Vypoctéte prostorové souradnice bod( Utvaru pomoci vzorct (1) a (2).
Pomoci 3D grafu v prostifedi Matlab zobrazte tfi ¢tyruhelniky (idedlné navzajem kolmé), které vzniknou spojenim vzdy ctyr zmeérenych
bod( na jednotlivych sténach prostorového utvaru.

8. Ovérte alespon tfi zmérené vzdalenosti mezi vybranymi body.

9. Vysledky prezentujte vyucujicimu. VSe rozpojte, vypnéte a uklidte pracovisté do pivodniho stavu.



