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* Motivacio * Feladat:
— 2D /3D adatforras 2D 3D
— Ké')riilményes kalibracio

— Pont megfeleltetés nelkul

— Altalanos esetre
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* Javasolt megoldas * Regio alapu regisztracio:
— Regio alapu regisztréci(')[l] — 2D/ 3D regio integralok
— PerspecM _fD xdx = _‘-Pf zdz
x = PX P = KR[l |1]
— Cel:
* Kiilsé: R,t = 6 param
* Kiils6é-belsé: KRt =2 11 — Pontparok helyett, regiok

. Szegementélés 2D/3D

* Megfeletetes
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[1] Csaba Domokos, Jozsef Nemeth, and Zoltan Kato. Nonlinear Shape Registration without
Correspondences. [EEE Transactions on Pattern Analysis and Machine Intelligence, 34(5):943--958, May 2012
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e Részletek . Algoritrnus lépései:

— Egyenletrendszer > @ 0 — Input: 2D-3D regi(')
[, @0ydx = [ w(2)dz **#¥ — Kimenet: P matrix

. . . _ n; m;
— Polinomialis @i =X 'X%;

‘ 9 — Normalizalas-inicializalas

— Hatckony A approx. 3D — Egyenletrendszer
j X" X, dx = N — Levenberg-Marquardt
D
_ D 1. /1/
j zln' szl dz N Z j Zlni sz. uz cnormaillzalas
P VAe A A
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e Szintetikus adat teszt o Eredmények

— Kulso parameter becsles — Random 2-10m eltolas

— Tobb mint 45° elforgatés — 70%: 0.5 fok/3cm hiba

— 2500 teszt eset — Robusztusség

X Translation error — extrinsic parameter estimation Z Rotation error — extrinsic parameter estimation
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* Valos adatok - RGB
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11/1/KONV-2012-0013) and in the framework of "National Excellence l’mgram" TAMOP-4.2.4. A/2-11-1-2012-0001 as well as SCIEX-NMS-CH project no. 12.239.

* Valos adatok - IR * Tovabbi lehetéségek

— Omni kamerak!?]
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