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Pocitacoveé videni (Computer vision)
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Vyuziva obrazu a videa k detekci, klasifikaci a sledovani objektu

nebo udalosti za uCelem pochopeni realné situace
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Praktické aplikace pocitacoveho vidéeni
- s vyuzitim MATLABuU
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Zpracovani obrazu x Pocitacove videni

« Dvé kategorie zpracovani obrazu v MATLABuU
— klasické zpracovani obrazu
— pocitacové vidéni

» Klasické zpracovani obrazu

* Uprava obrazu a odstranéni Sumu

e prace s barevnymi prostory

 transformace obrazu

» morfologické operace, prahovani, tvorba masky

— podrobné informace: www seminar Zpracovani obrazu a videa v MATLABuU
* ViZ.:
» PocitaCové videéni
— algoritmy zamérené na detekci a sledovani objektu, OCR
— 3-D videni a rekonstrukce prostorové scény


http://www.humusoft.cz/wwwseminare/
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Propojeni MATLABuU s kamerami

- Zakladni MATLAB

— webové kamery (USB)
— IP kamery

* Image Acquisition Toolbox

— pokrocila manipulace s kamerami

— USB3 Vision , GigE Vision, GenlCam GenTL, DCAM Compatible FireWire (IIDC 1394)
— OS Generic Video Interface
— Kinect
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Kalibrace dvojice kamer

. Ukol:
— provést kalibraci kamer
. Reseni:
— vyuzijeme grafické rozhrani
Stereo Camera Calibrator
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-
4\ Stereo Camera Calibrator - Image

CALIBRATION
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World

Parametry o
vnéjsi parametry ﬁ
 Model kamery: / ~
R P vhnitfni parametry .
- W[x y 1] — [X Y Z 1] [t] K intrinsics K E:trinsiﬁ[t]
f 0 0 e XY Z...realné souradnice
K= Sx f, 0 e X y...0brazové souradnice
B 4 e w... méfitko
Cx €y 1

K ... matice vnitfnich parametru
R ... prostorové natoCeni kamery
t... posunuti kamery

 Radialni zkresleni
— 2 nebo 3 koeficienty
- Xp = x(l -+ klrz -+ k2r4 -+ k3r6)

fe=75fy = [piX
~ yp = y(1 + kq1? + kor* + k37°) el Y py
F... ohniskové vzdalenost [mm]

Dx) Py -.. FOZMEr pixelu [mm]

* |ze téz odhadnout

— zeSikmeni, tangencialni zkresleni

s... zeSikmeni (skew) s = f) tana
Cx» Cy ... SOUTadnice optického stredu [pix]
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Rekonstrukce 3-D scény

« Ukol:

— rekonstruovat 3-D scénu z dvojice
snimku

+ Reseni:
— vyuzijeme funkce Computer Vision

System Toolboxu a ziskame
prostorové rozlozeni bodui ve scéné
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Rekonstrukce 3-D scény - hloubkova mapa

» rectifyStereolmages()
« disparity()




%%fflUMUSOFT‘”
Rekonstrukce 3-D scény — point cloud

Original Point Cloud

e reconstructScene()
* pcshow()

- Dalsi moznosti objektu PointCloud
— ulozeni, nacteni, ziskani ze zarizeni Kinect

— hledani bodu v dané oblasti nebo okoli

0.756

— odstranéni Sumu

0.7
— 0.15

— podvzornovani

— transformace
— registrace nebo merge dvou point cloud objektt  #™ °=
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Extrakce téles z prostorové scény

« Ukol:

— najit polohu sklenicky v
prostorové scéné

. Reseni:
— vyuzijeme funkce pro prokladani
3-D bodll geometrickymi télesy a

extrahujeme body v okoli
nalezeného télesa
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Prokladani 3-D bodl geometrickymi télesy

Fitted Cylinder

» pcfitcylinder() /

» pcfitsphere() -
« pcfitplane()

I— -0.15

- -0.05
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0.6

Z(m) 055
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Extrakce télesa

« select()
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Poloha objektu

« Ukol:

— najit polohu obliceje v
prostorové scéné

+ Reseni:
— vyuzijeme funkce pro detekci
obli€eje a triangulaci
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Detekce obliceje

 Detekce casti lidského téela

— vision.CascadeObjectDetector()

— pred-trénovany klasifikator

— obli€ej, nos, o€li, usta, horni polovina téla

* Moznost trénovani uzivatelského klasifikatoru

— trainCascadeObjectDetector()
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Poloha obliceje

 triangulate()
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Detekce objektu

 Pomoci shodnych priznakii
— rohové body, SURF, MSER, BRISK

— detect .... Features(), extractFeatures(),
— matchFeatures(), estimateGeometricTransformy()

« Bag of Visual Words

— bagOfFeatures, imageCategoryClassifier
« Sledovani objektu

— vision.PointTracker, vision.HistogramBasedTracker, vision.ForegroundDetector

17
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Structure From Motion

Postup vyuzivajici predchozich metod

Ze dvou pohledu

Z nékolika pohledt

Postupy popsany v dokumentaci
— volba vhodnych nastroju pro rizné podminky
— ukazkové priklady

18
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Grafické uzivatelskeé rozhrani

r —— - N
4. sceneReconstructionGUI m

 Funkce je mozné zaclenit do
uzivatelského GUI

— jednodussi prace pro jiné uzivatele

« Samostatneé spustitelna aplikace
— MATLAB Compiler

Open Left Image ]

pen Right Image
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Princip fungovani samostatné spustitelné aplikace

MATLAB

E— - r w
MATLAB MATLAB Pocitac
\ Application Desktop koncového
uzivatele
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Otazky ...

... a odpoveédi



