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Ransac

RANSAC je iterativna metdda na urCenie na urCenie parametrov pre urCenie
parametrov matematického modelu z mnoziny nameranych bodov, ktora obsahuje

outlieri.

Vyuziva sa:
= Pri parovani lokalnych priznakov.
=> Spajanie panoram
=> 3D rekonstrukcia
=> Rozpoznavanie obrazcov
=> Augmented reality

RANSAC = RANdom SAmple Consensus



Ransac

Rozdiel RANSAC (PCA?)




Ransac

Algoritmus 1:

Majme n parov bodov z obrazku X a Y, prah na vzdialenost od modelu a minimalny
pocet “inlierov”

=> zoberme 4 nahodne pary.
=> vypocCitajme Homografiu
=>overime ci ostatne pary zodpovedaju Homografii
=> ANO - pridame K inlierom
=> NIE — pridame k outlierom
=>Ak je pocet inlierov vacsi ako prah, nasli sme spravne riesenie.
=> Ak nie iterujeme dalej
=> vypocitame konecne riesenie pre vsetky do modelu patriace inlieri



Ransac

Algoritmus 2:

Majme n parov bodov z obrazku X a 'Y, prah na vzdialenost od modelu a pocet
iteracii

=> zoberme 4 nahodne pary.
=> vypocCitajme Homografiu
=>overime ci ostatne pary zodpovedaju Homografii
=> ANO - pridame K inlierom
=> NIE — pridame k outlierom
=> |terujeme az po pocet iteracii
=> Zvolime Homografiu s najvacsim poctom inlierov ako spravne riesenie
=> vypocitame konecne riesenie pre vsetky do modelu patriace inlieri



Homography

Dva obrazky su navzajom spojené Homografiou ak
* Na oboch je rovnaka rovina na ktoru sa pozerame z ré6znych uhlov.

 Homografia je nezavisla od struktury scény

Homografia je transfomacia projektivneho priestoru, ktora mapuje priamky na
priamky..



Homography

Mame dve kamery a,b (alebo 2 pozicie jednej kamery)
ktore sa pozeraju na body na rovine

Projekcie tychto bodov v kamere_a a b su ?p. a °p.
potom = Ko Hpq - K

Kde Hba je
J tnT

Hyp =R — —

Kde R matica rotacie t matica translacie b vzhladom na a
n je normalovy vektor roviny a d je vzdialenost od roviny
Ka a Kb su matice vnutornych parametrov kamery

Hab (inverzna k Hba) je matica Homografie



Homography

Ak mame vypoccianu homografiu, teda maticu Hab,
Vieme ku kazdému bodu v rovine dopocitat koreSpondujuce body v A a B

Na vypocitanie potrebujeme 4 body (ziadne 3 niesu kolinearne )

Lg W'z, -hn hio hla-
Pa = | Ya :PL — ’U—"I’yb 1 Hﬂb — h’?l hf?? hf?:.’r
i ]._ i 1'.1'_."! i _h;_:,l h;_:rg hgg_
F — H
Py abPa Ak mame velku ohniskovu vzdialenost,
o alebo nasa rovina zabera malu ¢ast
Ty obrazka, hovorime o afinnej Homografii a
Dy = pg /w’ = |y potrebujeme iba 3 body
1

- H31 =H32 =0, H33 =1



Homography

Afinna Homografia- Priklad

A =10,0], B=[2,0], C=[2,4], D=[0,4]
A' =[0,1], B'=[2,1], C'=[2,5], D'=[0,5]

Vypocitajte maticu Homografie Hab

T, w'zy,
_ P / _
Pa= |Ya|:Pp= Wy |,Ha =
1 w’

hiy hip By
hot  haz  hoa

\ha1 hag hag




Homography

Ak nejde o Affinnu Homografiu potrebujeme 4 pary bodov a na
vypocCitanie pouzivame Numerické metody.

u £ hy ho .hg
| @ |=8B| u |; H=| hy hs hg
1 1 hy hs hg

—hyx — hoy — ha + (hyx + hgy + hg)u =0

—hyx — hsy — he + (h7z + hgy + ho)u =0



Homography

Homography
H=homography1d(x1, x2); x1, x2 2 x n, homogenne suradnice

H2=homography2d(x1, x2); x1, x2 3 x n homogenne suradnice

H2 =
0.5774 -0.0000 1.1547
-0.0000 0.5774 1.1547
-0.0000 -0.0000 0.5774



RANSAC

MATLAB

Usage: [H, inliers] = ransacfithomography(x1, x2, t)
Arguments:
x1 - 2xN or 3xN set of homogeneous points. If the data is
2xN it is assumed the homogeneous scale factor is 1.
x2 - 2xXN or 3xN set of homogeneous points such that x1<->x2.
t - The distance threshold between data point and the model
used to decide whether a point is an inlier or not.
Note that point coordinates are normalised to that their
mean distance from the origin is sqrt(2). The value of
t should be set relative to this, say in the range 0.001 - 0.01
Returns:
H - The 3x3 homography such that x2 = H*x1.
inliers - An array of indices of the elements of x1, x2 that were
the inliers for the best model.



Uloha ¢.3

2 moznosti:

=> jedna velka uloha pre vSetkych, MATLAB,

=> 5 bodov mala uloha MATLAB
=> 5 bodov PROCESSING alebo 5 bodov druha mala uloha MATLAB
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