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Praca s kamerou a videom

camera = cv2.VideoCapture(Q) #1 #"video.avi"
#camera=cv2.VideoCapture("http://208.72.70.171/mjpg/video.mjpg")

while True:
hasFrame, frame = camera.read()
if not hasFrame:
break
cv2.imshow('camera’,frame)
key = cv2.waitKey(10)
if key == 27:
break

OpenCV podporuje pripojenie roznych kamier usb 1 sietovych



Opticky tok

I(z,y,t) = I(zx + Az,y + Ay, t + At)
(Ax, Ay) ... flow



Opticky tok

Pyramidal image

Opticky tok vieme dobre spocitat’ pokial’ je mensi ako 1 pixel
Vicsie toky poCitame preto na zmenSenom obraze

Zacneme na vrchole pyramidy a obraz remapujeme podl'a
toku a zvacsime, upravime podla d’alSich zistenych tokov
menSich ako 1 pixel, atd’ a nakoniec toky na jednotlivych
urovniach pyramidy zintegrujeme do vysledku.



intenzita

Opticky tok

Opticky tok mensi ako 1 pixel pocitame pomocou Taylorovho
rozvoja

pixel susedny pixel
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—dt = dx vz + dy vy

okamih t-1 —»*, ~ +— okamiht

To je ale rovnica o dvoch neznamych a podl’a tzv constraint-u
ktory sa k tomu prida sa rozliSuju jednotlivé algoritmy

Lucas — Kanade alg. predpoklada, Ze tok podlicha len affine;
transformacii.



Good Features To Follow

Opticky tok sa pocita pre jednotlivé body — ako ich vybrat’?
Uz vieme, Ze mozno z obrazu vybrat’ ,,zaujimave body*, tu ale
nepotrebujeme, aby ich deskriptory boli invariantné. Idealne
su rohy a hrany.

Obe mozno detektovat’ napriklad Harrisovym detektorom




iso-response contours

Goto LO—=N WA

amplitude of response function

Druht derivaciu Jej vlastné

Intenzity obrazu hodnoty a,

urcuje Hessian matrix udavaju ako sa o
obraz meni v

Podl’a velkosti a, [3
vieme, €1 1de o plochu,
hranu alebo roh
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Stereovision

Hibka obrazu sa da vypoditat’ triangulaciou, pokial sa nAm
podari urcit’ ktoré body na 'avom a pravom obraze si
zodpovedaju. To vieme s dostatoCnou presnostou pomocou
detektorov Crt (feature detector) ako si SIFT, SURF, ORB...



Stereovision

Parovaniu vyzna¢nych bodov vyrazne pomaha, Ze nemozu
byt’ kdekol'vek. Pre kazdy bod sa da urcit’ tzv. epipolarna
priamka, na ktorej sa musi zodpovedajuci bod nachadzat’.

Target objects l’
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| Epipolarline




Stereovision

Hibka je potom nepriamo timern4 disparite, t.j. ¢im st body
od seba d’alej na epipolarnej priamke, tym st blizSie
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Kalibracia

Optika kamery na okrajoch obrazu skresl'uje. Skreslenie sa da
zmiernit’ kalibraciou kamery, ktora zaznamena parametre
skreslenia pr1 predlozeni znameho objektu



Kalibracia

Tdistorted = (1 + kir? + kor* + kgfrﬁ)

Radialne , \ .
skreslenie Ydistorted = Y(1 + k7™ + kor® + k3r”)
Tangencialne Taistorted = T + [2p12Y + pa (r® + 22%)]
skreslenie Ydistorted = Y + D1 (*rz + 2y2) + 2poxy|

Parametre kalibracie

Distortion coef ficients = (k1 ko p1 p2  k3)



