Fotogrammetria és
lézerszkennelés

17. el6adas: Kalibracio



Kamera kalibracio

s /

Lyukkamera — pinhole camera
 |dealis, kollinearitasi egyenletek csak erre igazak

Bels6 tajékozasi adatok
Objektiv elrajzolas
Erzékel8 szerelési hibai

(Sztereo kalibracio: relativ és abszolut tajékozas)

Egy beallitasra érvényes!!!
* Fokusz, zoom, iris, képstabilizator

Sakktabla fenyképezése — vagy sok kapcsolopont
Kiértékelb szoftver — torzitasi modell
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e torzitasi modell

Brown-fé

g = zo(14+ K1r* + Kor* + - ) + (Py(r® + 222) + 2Pz, yu ) (1 + P37 + Pyr* + -+ )
Ya = Yu(1+ K17* + Kor* + ) + (Pi(r* + 242) + 2Py ) (1 + Par? + Pyr* + -+ )
where:

(md, yd) = distorted image point as projected on image plane using specified lens,
(:,Bu, yu) = undistorted image point as projected by an ideal pin-hole camera,
(:1:.:, yc) = distortion center (assumed to be the principal point),

K, = nth radial distortion coefficient,
P, = nth tangential distortion coefficient [note that Brown's original definition has P; and P5 interchanged],

r= \/(:I:u - :,1:,3)2 + (yu — yc)z, and

. .. = an infinite series.




Tobb modell

etezik

—w— Rational Function
—— Field of View [2]
A 4™ order radial [8]

. . . . . —- Division model [4
e Logarithmic fish eye lenses distortion model| B mode (10

* Polynomial fish-eye distortion model

* Field of view distortion model

* Division model

e Rational function distortion model

* https://www.researchgate.net/publication/47510646 Lens Distortio
n _Models Evaluation



https://www.researchgate.net/publication/47510646_Lens_Distortion_Models_Evaluation
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* https://www.mathworks.com/videos/camera-calibration-with-
matlab-81233.html

* https://www.youtube.com/watch?v=ViPN810EQSU



https://www.mathworks.com/videos/camera-calibration-with-matlab-81233.html
https://www.youtube.com/watch?v=ViPN810E0SU
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Kalibrald szoftverek

* Agisoft Metashape
* Matlab

* http://mathworks.com/help/vision/ug/single-camera-calibrator-app.html
* https://www.vision.caltech.edu/bouguetj/calib doc/htmls/example.html

e GML C++ Camera Calibration Toolbox
* http://graphics.cs.msu.ru/en/node/909

* Bingo

 Kalibracios eredmények szoftverenként eltér6ek, nem kompatibilisek!


http://mathworks.com/help/vision/ug/single-camera-calibrator-app.html
https://www.vision.caltech.edu/bouguetj/calib_doc/htmls/example.html
http://graphics.cs.msu.ru/en/node/909
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> http?/wwﬁ?visiorﬁciucaItech.edu/bougueti/calib doc/htmls/example.html
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http://www.vision.caltech.edu/bouguetj/calib_doc/htmls/example.html
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Képsorozat készitése

* Alapelvek
* Valtozo szog
* Valtozé tavolsag -> Elesség?
* Lehetd legnagyobb kitoltés
* Kilogas elkerulése

* Racs méret

e Akar tobb sakktabla, eltér6 sikokban

* Lényeg: ismert koordinataju pontok elméleti vetitése és
0sszehasonlitasa a fényképezett (torzult) képkoordinatakkal



KO6szOnOm a figyelmet!




