Matching ABM, FBM

ABM - dopasowanie obszarami

= zasada ogolna: poréwnywanie jasnosci pomiedzy zdjeciami (intensity-based)
= realizacja: ruchome okno (zatozenie: w ramach okna stata paralaksa p.)

= kryterium dopasowania: korelacja krzyzowa lub MNK (LSM)

FBM — dopasowanie cechami

= zasada ogolna: poréwnywanie cech (wtérnych) obrazu

= etapy:
 detekcja punktéw kluczowych (charakterystycznych) na kazdym zdjeciu
» selekcja par pomiedzy zdjeciami — wg wybranej miary podobienstwa
* filtracja btedow

= cechy — dwie metody

1.proste elementy geometryczne: punkty, narozniki, krawedzie (operatory Moravec,
Forstner) - Interest Point Detectors

2.punkty kluczowe wykryte operatorem DoG w sekwencji skalowej, przypisanie pkt-om
wektora cech liczonych z gradientu otoczenia - Feature Descriptors
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Matching FBM (2) - SIFT

FBM — dopasowanie cechami

= zasada ogolna: poréwnywanie cech (wtérnych) obrazu

" etapy:
* detekcja punktow kluczowych (charakterystycznych) na kazdym zdjeciu
* selekcja par pomiedzy zdjeciami — wg wybranej miary podobienstwa
* filtracja btedow

= cechy — dwie metody

2. punkty kluczowe wykryte operatorem DoG w sekwencji skalowej, przypisanie pkt-om
wektora cech liczonych z gradientu otoczenia - Feature Descriptors - SIFT

SIFT - Scale-Invariant Features Transform

Kpyka CFL matching - synteza



Matching SGM

ABM i FBM dziatajg tylko w bliskim otoczeniu piksela — sg to metody lokalne

ldeg metody globalnej jest analiza catego obrazu, czyli okno przeszukiwania jest rowne
obrazowi

W praktyce realizacja globalna jest zbyt ztozona obliczeniowo.
SGM - Semi Global Matching

Metoda ktora ogranicza wyszukiwanie do pewnego (duzego) okna, jest ono
wielokierunkowe, okno zmienia sie dynamicznie

Etapy SGM

1. obliczenie funkcji kosztu,

2. skumulowanie kosztu (obliczenie funkcji skumulowanego kosztu),
3. obliczenie dysparycji | optymalizacja,

4. poprawienie wyniku.
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Paralaksa
na zdjeciach Scisle pionowych
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Paralaksa / dysparycja
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SGM

1. obliczenie funkciji kosztu

C(x,y,p)=|Gi(x,y)=-Gy(x—p,y)| squared intensity differences (SD)

C (x, y ,p) = ( Gl(x, y)—Gz(x—p ,y) )2 absolute intensity differences(AD)

dla piksela (x,y) liczony jest koszt C dla paralaks: (D mins Prmax)

powstaje tablica 3d, zawiera C w funkcji: x,y,p
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SGM

2. skumulowanie kosztu

tablica kosztu 3D jest przeszukiwana w

celu znalezienia Cmin

pikselowi x,y przypisuje sie p
powstaje mapa paralaks (dysparycji)

w/w postepowanie jest b. uproszczone
w bardziej zaawansowanych:

* kumulacja obejmuje piksele sgsiednie (sumowanie-kumulacja!)
* tagodzony jest wptyw zmian radiometrii (np. filtr Gaussa)
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SGM dziata na stereogramie normalnym
wymaga przetworzenia zdje¢ — tzw. normalizacja

C(x,y,p) =1Gi(x,y)=G,(x=p,y)]

Stereogram znormalizowany

* powstaje ze zdje¢ o znanych EOZ
| EOW

 zdjecia sg transformowanego do
uktadu po bazie

* nowe zdjecia powstajg poprzez
resampling

P-kty homologiczne leza na linii epipolarne;

Leza na linii rownolegtej do osi x
(zgodnie z kierunkiem linni i
wierszy sztucznego obrazu)
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Metody

* ABM powinny byC stosowane dla zdje¢ znormalizowanych
* FBM (1) (po aerotriangulacii)
« SGM

> Jesli zdjecia sg prawie pionowe (wysoka fotogrametria, kamery stabilizowane)
wowczas ABM i FBM (1) dziataja skutecznie

> SGM - tylko zdjecia znormalizowane

> FBM (2) czyli SIFT jest jedyng metoda ktéra dziata na zdjeciach o dowolnej
orientacji

Niska fotogrametria:
= SIFT dla potrzed detekc;ji tie pts do aero — rzadka chmura
= SGM - gesta chmura po aero
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10



	Slajd 2
	Slajd 3
	Slajd 4
	Slajd 5
	Slajd 6
	Slajd 7
	Slajd 8
	Slajd 9
	Slajd 10

