Omnidirekcionalis és lidar kamerapar relativ pozicidojanak,
valamint omnidirekcionalis kamerapar kozotti homografia becslése
pontmegfeleltetések hasznalata nélkiil
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A kamera kalibracio sokféle alkalmazéds esszencidlis része, igy példaul a 3D
rekonstrukciobdl vagy a robot alkalmazasokbol kihagyhatatlan. A belsd kalibracio a kamerdk
konstrukciobol adodd paramétereit hatarozza meg, mig a kiils§ paraméterek a kameranak egy
vilagkoordinata rendszerhez képest meghatarozott helyzetét irjak le. A szakirodalomban
tobbféle modszer és eszkoztar (toolbox) elérhetd, mégis a kalibracio még mindig jelentds
kutatasi feladatnak szamit. Mivel a belsé paraméterek konstrukciobol addédd, nem valtozo
jellemzok, ezek meghatarozhatoak egy feliigyelt kornyezetben kalibracidos sablonokat
hasznélva, viszont a kamera helyzetét az aktualis, valds térben késziilt képek alapjan kell
meghatarozni. Erre a feladatra a legtobb modszer pontmegfeleltetéseken alapul, viszont ez
nem igazan kivitelezhetd multi modalis kornyezetben, ha példaul omnidirekcionalis kamera
képét akarjuk lidar szenzor altal rogzitett mélység adattal kombindlni.

A dolgozatomban bemutatok egy 0j modszert, amely csak egy 2D-3D szegmentalt
adatpart hasznalva, pontmegfeleltetések nélkiil becsiili meg a kamera helyzetét. A feladat egy
nemlinearis 2D-3D alak illesztésként van megfogalmazva, 1ényegében a kiilsé paramétereket
egy nemlinearis egyenletrendszer megoldasaként kapjuk. Mivel a modszer egy altalanos
modellt hasznal, alkalmazhat6 egyéb kamera tipusokra is.

Perspektiv kamerdk esetében a homografia megbecslésére tobb jol miikkodo modszer is
létezik, am ezek nem megbizhatéak omnidirekcionalis kamerak esetében nemlinedris
leképezésiik miatt (a formak torzulva jelennek meg a képeken). A két omnidirekcionalis
kamera kozotti homografia becslésekor is, csak az aktualis képekre hagyatkozhatunk. Tébb
klasszikus modszer ezekrdl nyer ki jellemzd pontokat, viszont a nemlinedris leképezés €s a
tulzott formabeli eltérés sokszor nagy kihivast jelent.

A dolgozatom elsd felében bemutatott modszer, kiterjesztve, hasonléan csak a
képekrol kiszegmentalt sik régio-parokat felhasznalva, a homografia matrix megbecslésére is
alkalmas. Azt is bemutatom, hogy bizonyos feltételezések mellett az igy kapott homografia

matrixbdl kinyerhet6 a kamerak relativ helyzete.



