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Metodika popisu pFipravu vstupnich dat pro detekci jednotlivci v sekvencich obrazovych dat

Popis dil¢ich postupi

1) Kalibrace kamery (viz téZ publikace Rychtarikovd R., Soucek P. a Stys D., Colorimetric
Calibration of a Digital Camera arXiv:1708.04685)

(i) PFiprava kalibra¢niho obrazku

Testovaci obrdzek byl ziskan rychlou kamerou JAI Spark SP20000-USB. Kamera byla adjustovdna
na expozici 170 ms a gain 100. Obecné ale metoda nezdvisi na pouzité kamere, je potfeba jen
zajistit, aby vysledné snimani probihalo se stejné nastavenymi parametry. Ziskané obrazky byly
uloZeny v 16-bitovém grayscale formatu PNG s rozliSenim 2048x2560. Byly vyfotografovany
obrazky bez filtru a se sérii Sedotdnovych filtra.

(ii) Korekce obrazku byla provedena v nasledujicich krocich:

(1)

)

()

(V)

(V)

Kamera byla nahrazena vlaknovym spektrofotometrem USB 4000 VIS-NIR-ES,
kterym byla zmérena spektra svétla prochazejiciho filtry. Spektra filtrd byla
mérena v Sesti opakovanich.

Svételnd spektra pro kazdy pixel byla ziskana vynasobenim naméreného
svételného spektra profilem filtru ¢ipu kamery (Cerveny, zeleny, modry)
dodaného prodejcem kamery.

Pro kazdou kombinaci Sedy filtr vs. filtr ¢ipu kamery se spocte integralni
mnozstvi energie dopadajici na dany pixel numerickou integraci podle
lichobéZnikového pravidla.

Pro kazdy filtr se spocte kalibracni kfivka zavislosti integralni hodnoty energie
dopadajici na pixel na intenzité Sedého pixelu. Pro namérené hodnoty mezi
jednotlivymi obrdzky se hodnoty interpoluji. Linearni interpolace se ukazala byt
pro predpokladané aplikace dostatecna.

Pro vzajemné porovnani mezi jednotlivymi kamerami je moZno data uvadét
v hodnotdch energii (dvojitd presnost), bézné se vsak pracuje s nastavenymi
presnostmi 12, 14 nebo 16 bitd.
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Obrézek 1. Priklady dat pro kalibraci a) profily barevnych kanald, b) spektra dopadajiciho zareni pfi
raznych filtrech, c) vysledna spektra dopadajiciho zareni, d) prlbéhy integralnich hodnot.
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Obrazek 2. Priklady kalibra¢nich kfivek pro jednotlivé barevné kandly.
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2) Geometricka korekce
Prehled metody geometrické korekce je na Obr. 3. Pro jeji provedeni je nutno nafotografovat
nékolik snimku standardni Sachovnice nebo jiného objektu se zndmou geometrii. Ziskané
obrdzky umozni identifikovat typ korekce.

Geometricka korekce se tedy provadi v nasledujicich krocich:

(i) Sejmuti snimkd standardnich vzort z rdznych pohledi

(i) Vypocet potiebné transformace, v prikladu je pouzita metoda implementovana jako funkce
imwarp v programovém prostredi Matlab

(iii) Korekce obrazk( (post-processing, warping)

Geometrical calibration: compensation of optical non-idealities

Distortions

xand y axis of sensor are not
orthogonal

Sensor and lenses are not

Is essential for most ! parallel

computer vision
application, which
implies isometry

How to fix ?

* Record pattern with known
geometry from different views

* Calculate transformation

» Post-processing: warp images

Only valid if colours
is calibrated !

Obrazek 3. Shrnuti metody geometrické korekce. V Obr. 3 jsou gramatické chyby. Navic modré
pismo neni Citelné.

Geometricka korekce musi nasledovat aZ po barevné korekci, protoze jinak by dochazelo ke zkresleni
barev. Objektivni barevnou korekci celé optické drahy a praci s plvodni bitovou hloubkou se nas pfistup
liSi od béZné pouzivanych a dava lepsi vysledky.

3) Projekce do plochy



Kamera snima 3D obraz, ale lidé chodi po zemi, ve vétsiné pripadl po rovné plose. Proto je mozné
pomérné jednoduchou metodou prepocitat pohyb osoby do roviny podlahy (Obr. 4). To pak umozni
v kazdé pozici vytvoreni skeletu postavy, ktera je unikatnim identifikatorem kazdého clovéka (obr.
5). Tento identifikator se nedd zménit zakrytim obliceje a jen velmi obtizné se maskuje oble¢enim,
protoZe pak dochazi k nepfirozenému pohybu.

Robust reconstruction of 3D coordinates from 2D images

The idea: create bijective mapping between 3D world and image based on ray tracing

Mark example

Real world

positions QR code with maximized

Hamming distance

_ B B B
‘33
]

@ a8

Known geometry
of marks allows to
achieve subpixel
precision

Each pixels is mapped to 3D world

-~ Camera

Hit point
Screen

Floor Quad

Obrazek 4. Shrnuti metody projekce do roviny. Zase chyby v obrazku.

Implementace:

Vsechny dil¢i algoritmy byly otestovdny. Z nich radiometricka kalibrace kamery je
implementovana v programu VerCa, ktery je zatim mozno spoustét pouze z prikazové radky.
Geometricka korekce 2) vyuziva standardni funkci imwarp ale mame i vlastni algoritmus, ktery
implementujeme do findIniho feseni. Projekce do roviny 3) je implementovana v pfipravovaném
kompletnim prototypu softwarového feseni, zatim funguje jen v ramci testovacich software.



