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1 Uvod

Problem korespodencije u racunarstvu svoju motivaciju pronalazi u
ljudskom nacinu vizualnog poimanja vanjskog svijeta. Kako svaki
covjek ima dva oka koja su medusobno blago udaljena, ljudski mozak
zapravo prima vizualne podraZaje sli¢ne, pomaknute scene iz dva
razli¢ita kuta gledanja. U takvim situacijama ljudski je mozak u
mogucénosti automatizirano spojiti takva dva razli¢ita pogleda u
jedinstvenu sliku odnosno prona¢i njihove korespodentne tocke.
Primjena se danas pronalazi u medicini (MRI mozga), filmskoj
(specijalni efekti) i automobilskoj industriji, mobilnom svijetu
(proSirena stvarnost) i slicnim podru¢jima.

2 Opis problema

Zadatak rada je bio projektirati i realizirati programsku podrSku za
odredivanje korespodentnih to¢aka na paru slika dobivenih stereo
kamerom.

3 Metoda

Odabrana metoda koja rjeSava problem odredivanja korespodentnih
to¢aka je SIFT algoritam (engl. Scale Invariant Feature Transform).
Autor algoritma je David G. Lowe a prvu verziju predloZio je 1999.
godine. Temelji se na ekstrakciji lokalnih znacajki koje su invarijantne
na skaliranje i rotaciju a djelomi¢no i na afine transformacije te
varijacije u osvijetljenju i promjene poloZaja kamere. Drugim
rije¢ima, algoritam detektira karakteristicne tocke u slikama koje
ostaju ofuvane i nakon spomenutih transformacija. Takve tocke se
tada mogu iskoristiti pri odredivanju korespodentnih tocaka na dvjema
slikama.

SIFT algoritam se sastoji od sljede¢ih koraka:

1.Detekcija ekstrema kroz niz skala kako bi se pronasle potencijalne
karakteristi¢ne tocke te osigurala invarijantnost na skaliranje.
2.Lokalizacija znacajki kako bi se odbacile nestabilne a sacuvale
karakteristi¢ne tocke.

3.Dodjijeljivanje orijentacija detektiranim znaCajkama kako bi se
osigurala invarijantnost na rotaciju.

4.Izgradnja deskriptora koji osigurava djelomi¢nu invarijantnost na
varijacije u osvijetljenju te na promjene poloZaja kamere.

Nakon izracunatih znacajki na objema slikama, moguce je primjerice

metodom  najblizeg susjeda (NN) odrediti  odgovarajuce
korespodentne tocke.
Kamera 1
g Slika 1
i Slika 2
Kamera 2

4 Rezultati

Rezultati odabrane metode pokazali su se uspjeSnim. Iako neki od
parametara SIFT algoritma u originalnom c¢lanku nisu dovoljno jasno
istaknuti, pokazalo se da vlastita implementacija algoritma generira
stabilne znacajke. Na sljede¢im slikama prikazane su detektirane
lokalne znacajke nad slikama dobivenim stereo kamerom. Znacajke su
prikazane kao strelice ¢ija duljina odgovara skali na kojoj je znacajka
pronadena, dok smjer strelice odgovara orijentaciji znacajke. Vidljivo
je kako je generiran velik broj znacajki Sto je jedna od karakteristika
SIFT algoritma. Takoder su prikazani rezultati odredivanja
korespodentnih to¢aka na dvjema slikama. Korespodentne tocke
povezane su zelenim linijama a moZe se uociti kako je postotak krivo
detektiranih toaka zanemariv.

Odredene korespodentne tocke
na dvjema slikama

Problem korespodentnih tocaka izmedu dvije slike zasniva se na
uparivanju karakteristicnih tocaka. SIFT algoritam nudi vrlo dobar
aparat za pronalaZenje takvih tocaka. Rad donosi opis i
implementaciju algoritma koja se pokazala dovoljno stabilnom.
Implementacija takoder podrzava variranje parametara algoritma Sto
daje mogucnost  poboljSanja ukupnih rezultata. Zbog racunski
zahtjevnih operacija, izvrSavanje algoritma je gotovo u realnom
vremenu. Prema tome, ¢ak i na danaSnjim raCunalima, mjesta za
optimizaciju postoji.
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